This Page Is Inserted by IFW Operations 
and is not a part of the Official Record 

BEST AVAILABLE IMAGES 

Defective images within this document are accurate representations of 
the original documents submitted by the applicant. 

Defects in the images may include (but are not limited to): 

• BLACK BORDERS 

• TEXT CUT OFF AT TOP, BOTTOM OR SIDES 

• FADED TEXT 

• ILLEGIBLE TEXT 

• SKEWED/SLANTED IMAGES 

• COLORED PHOTOS 

• BLACK OR VERY BLACK AND WHITE DARK PHOTOS 

• GRAY SCALE DOCUMENTS 

IMAGES ARE BEST AVAILABLE COPY. 

As rescanning documents mil not correct images, 
please do not report the images to the 
Image Problem Mailbox. 



/e§R@C|het - Document Bibliography and Abstract 



Page 1 of 1 



Parking aid system 



□ US200 204 1239 
2002-04-1 1 

SHIMIZU YASUO (JP); OHYAMA YASUHARU (JP); SAKAI KATSUHIRO (JP) 



Patent Number: 

Publication date: 
Inventor(s): 
Applicant(s): 

Requested Patent: □ PE1 01 36410 
Application Number: US2001 0905072 20010716 
Priority Number(s): JP20000227266 20000727 
G08G1/14 

B60R1/00, B62D15/02 
□ JP2002036991, □ US6483442 



IPC Classification 
EC Classification: 
Equivalents: 



Abstract 



A parking aid system having a driver initially stop the subject vehicle alongside a target parking position so 
that a mark provided inside a door coincides with the central line of the target parking position when 
assisting the driver with left reverse parking. The subject vehicle is a predetermined distance away from an 
entrance of the target parking position, when the driver turns the operation switch ON. A display unit then 
displays the target parking position, the subject vehicle position, and an expected parking position. The 
expected parking position is set at a position that the subject vehicle reaches when reversing with the 
steering wheel turned fully to the left. Therefore, when the driver moves the subject vehicle forward to a 
position where the expected parking position coincides with the target parking position and reverses the 
subject vehicle from that position through 90 while turning the steering wheel fully to the left, the subject 
vehicle can reliably be guided to the target parking position 
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Die f olgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 
@ Einparkhiffssystem 

(§) Ein erfindungsgemaRes Einparkhiffssystem ist zu beta- 
tigen, wenn der Fahrer zu Anfang das Fahrzeug langs ei- 
ner Zielparkposition anhalt. Sodass eine innerhalb einer 
Tur vorgesehene Markierung rnit einer Mitteilinie der Ziel- 
parkposition ubereinstimmt, wenn der Fahrer beim Links- 
ruckwartseinparken unterstutzt wird. Das Fahrzeug ist um 
einen vorbestimmten Abstand vom Eingang zur Zielpark- 
position entfernt, wenn der Fahrer den Bedienschalter (2) 
einschaltet. Eine Anzeigeeinheit (8) zeigt dann die Ziel- 
parkposition, die gegenwartige Fahrzeugposition und 
eine erwartete Parkposition an. Die erwartete Parkpostion 
ist eine Position, die das Fahrzeug erreicht, wenn es mit 
vpllstandig nach links gedrehtem Lenkrad ruckwarts 
fahrt. Wenn daher der Fahrer das Fahrzeug vorwarts zu ei- 
ner Position fahrt, wo die erwartete Parkposition mit der 
• Zielparkposition ubereinstimmt und das Fahrzeug aus 
dieser Position um 90° wahrend vollstandiger Linksdre- 
hung des Lenkrads ruckwarts fahrt, kann das Fahrzeug zu- 
verlassig zur Zielparkposition geleitet werden. 
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[0001] Die Erfindung beirilli cin Einparkhilfssystem, um 
einem Fahrzeugfahrer beim Ruckwanseinparken oder Par- 
alleleinparken zu unterstutzen. 5 
[0002] Ein herkommliches Hinparkhilfssystem ist in der 
japanischen Patentoffen leg ungssch rill Nr. 11-1 57404 offen- 
bart, das eine Parklucke nach Matfgabe urngebender Hinder- 
nisse identifiziert, die beispielsweise ruittels einer Kamera, 
Radar oder einem Eck-Sensor erfassl werden. Das Einpark- 10 
hilfssystem berechnet dann eine emptohlene Ortskurve oder 
Trajektorie von der gegenwanigen Position des Fahrzeugs 
. zu der oben erwahnten Parklucke. Die empfohlene Orts- 
kurve wird uber einem Parkluckenbild an einer Anzeigeein- 
heit angezeigt, um den Fahrer anzuweisen, um beispiels- 15 
weise zu lenken, zu bremsen, zu beschleunigen oder gang- 
zuschalten, wodurch das Einparken untersttitzt wird. 
[0003] Jedoch benotigt das oben erwahnte herkommliche 
Einparkhilfssystem nicht nur verschiedene Typen von Sen- 
soren, wie etwa Kameras, Radars und Eck-Sensoren zum 20 
Identifizieren einer Parklucke, sondem erfordert auch eine 
Hochleistungs-Arithmetikeinheit zum Berechnen der emp- 
fohlenen Ortskurve von der gegenwartigen Fahrzeugposi- 
tion zu der Parklucke und der Fahr- Bedienvorgange, die 
zum Fahren des Fahrzeugs entlang der empfohlenen Orts- 25 
kurve erforderlich sind. Somit ist dieses herkommliche Ein- 
parkhilfssystem teuer, und die zum Einparken erforderliche 
Zeit ist, wegen der von der Arithmetikeinheit benotigten 
langen Rechenzeit, ungewunscht lang. Wenn femer die 
Fahrbedienvorgange, die zum Fahren des Fahrzeugs entlang 30 
der empfohlenen Ortskurve erforderlich sind, kompliziert 
werden, kann der Fahrer instinktiv nicht sagen, ob er durch 
diese Bedienvorgange das Fahrzeug in die Parklucke fahren 
kann, und konnte sich unsicher fiihlen. Bei der Verwendung 
des herkommlichen Einparkhilfssystems wird der Fahrer 35 
den Bedienanweisungen nicht mehr viel Aufmerksamkeit 
schenken und wird der Umgebung des Fahrzeugs weniger 
Aufmerksamkeit schen ken. 

[0004] Aufgabe der Erfindung ist es daher, ein Einpark- 
hilfssystem anzugeben, das die oben erwahnten Nachteile 40 
des herkommlichen Einparkhilfssystems iiberwindet. 
[0005] Eine weitere Aufgabe der Erfindung ist es, ein Ein- 
parkhilfssystem anzugeben, das einen Fahrer beim Einpar- 
ken durch eine strukturell einfache Anordnung wirkungsvoll 
unterstutzen kann. 45 
[0006] ErfindungsgemaB umfasst das Einparkhilfssystem 
nach einem ersten Aspekt eine Anzeigeeinheit, uni einem 
Fahrer eine Zielparkposition, eine (eigene) Fahrzeugposi- 
tion sowie eine erwartete Parkposition, falls das Fahrzeug 
mit einem vorbestimmten Lenkwinkel fahrt, visuell anzu- 50 
zeigen; und einen Bedienschalter zum Wahlen eines Ein- 
parkhilfs modus. Die Anzeigeeinheit zeigt, wenn durch den 
Bedienschalter ein Einparkhilfsmodus gewahlt ist, die Ziel- 
parkposition, die (eigene) Fahrzeugposition und die erwar- 
tete Parkposition sowie eine Anderung der (eigenen) Fahr- 55 
zeugposition oder/und der erwartete n Parkposition relativ 
zur Zielparkposition gemaB einer Anderung der Bewegung 
des (eigenen) Fahrzeugs oder/und des Lenkwinkels an. 
[0007] Wenn bei dieser Anordnung der Einparkhilfsmo- 
dus gewahlt ist, zeigt die Anzeigeeinheit nicht nur die Ziel- 60 
parkposition, die eigene bzw. gegenwartige Fahrzeugposi- 
tion und die erwartete Parkposition an, sondem auch eine 
Anderung der eigenen Fahrzeugposition oder der erwarteten 
Parkposition relativ zur Zielparkposition, die mit der Bewe- 
gung des eigenen Fahrzeugs oder der Lenkbetatigung ein- 65 
hergeht. Der Fahrer kann somit auf der Basis der oben er- 
wahnten Information weiterfahren, sodass die erwartete 
Parkposition mit der Zielparkposition ubereinstimmt, und 



kann aul der Anzeigeeinheit bestatigen, dass das Fahrzeug 
durch Bedienung des Fahrers zu der Zielparkposition gefah-„ 
ren werden kann. Der Fahrer kann somit das Fahrzeug leicht* 
und zuverliissig zu der Zielparkposition fiihren. ohne sich 
unsicher zu fiihlen. Da ferner keine Bildprozessorvorrich- 
tung zum Erfassen der Zielparkposition erforderlich ist oder 
keine Berechnung der Bedienvorgange des Fahrers erforder- 
lich ist, die zum Fahren des Fahrzeugs entlang einer erwar- 
teten Ortskurve benotigt werden, kann das Einparkhilfssy- 
stem rnit sehr niedrigen Kosten realisiert werden. 
[0008] Nach einem zweiten Aspekt kann das System der- 
art ausgefuhrt sein, dass die Anzeigeeinheit femer dem Fah- 
rer eine erwartete Ortskurve, wenn das Fahrzeug mit dem 
vorbestimmten Lenkwinkel fahrt, sowie eine Anderung der 
erwarteten Ortskurve relativ zur Zielparkposition gemaB der 
Anderung der Bewegung des Fahrzeugs oder/und des Lenk- 
winkels visuell anzeigt. 

[0009] Bei dieser Anordnung zeigt die Anzeigeeinheit 
nicht nur die erwartete Ortskurve des Fahrzeugs an, sondem 
auch eine Anderung der erwarteten Ortskurve des Fahrzeugs 
relativ zur Zielparkposition, die mit einer Bewegung des 
Fahrzeugs oder einer Lenkbetatigung ein hergeht. Der Fah- 
rer kann daher auf der Basis der oben erwahnten Informa- 
tion weiterfahren, sodass die erwartete Parkposition mit der 
Zielparkposition ubereinstimmt, und das Fahrzeug noch ge- 
nauer zu der Zielparkposition fuhren. 

[0010] Nach einem dritten Aspekt der Erfindung kann der 
vorbestimmte Lenkwinkel ein maximaler Lenkwinkel ent- 
weder nach rechts oder nach links sein. 
[0011] Da bei dieser Anordnung die erwartete Ortskurve 
und die erwartete Parkposition, wenn das Fahrzeug zu der 
Zielparkposition fahrt, durch Schatzen des maximalen 
Lenkwinkels nach rechts oder links bestimmt werden, kann 
der Fahrer das Fahrzeug zur Zielparkposition fuhren, indem 
er iediglich das Lenkrad in der maximalen Lenkwinkelstel- 
lung halt. Somit wird die Bedienung durch den Fahrer ein- 
fach, und der Fahrer fiihlt sicht nicht unsicher, und der Fah- 
rer kann der Umgebung des Fahrzeugs mehr Aufmerksam- 
keit schenken. 

[0012] Nach einem vierten Aspekt kann das System ein 
erstes Bestirnmungsmittel aufweisen, um das Auftreten ei- 
nes Ereignisses, dass die erwartete Parkposition mit der 
Zielparkposition ubereinstimmt, eirie vorbestimmte Zeit im 
Ubereinstimmungszustand abgelaufen ist sowie die Zeit un- 
mittelbar vor der Ubereinstimmung der Positionen, auf der 
Basis der Anderung der Bewegung des Fahrzeugs oder/und 
des Lenkwinkels zu bestimmen. 

[0013] Da bei dieser Anordnung das Auftreten eines der 
Ereignisse, dass die erwartete Parkposition mit der Zielpark- 
position ubereinstimmt, eine vorbestimmte Zeitdauer in 
dem Ubereinstimmungszustand abgelaufen ist sowie die 
Zeit unmittelbar vor der Ubereinstimmung der Positionen 
auf der Basis einer Anderung der Fahrzeugbewegung oder 
des Lenkwinkels bestimmt wird, kann der Fahrer leicht be- 
stimmen, ob das Fahrzeug zu der Zielparkposition fahren 
kann und somit die Zeit. fur den Beginn der Ruck warts fahrt 
des Fahrzeugs zu der Zielparkposition zuverlassig erkennen 
kann, ohne unsicher zu sein. 

[0014] Nach einem funften Aspekt kann das System Be- 
nachrichtigungsmitteL aufweisen zum Benachrichtigen des 
Fahrers, wenn das erste Bestirnmungsmittel das Auftreten 
eines der Ereignisse, dass die erwartete Parkposition mit der 
Zielparkposition ubereinstimmt, die vorbestimmte Zeit im 
Ubereinstimmungszustand abgelaufen ist sowie die Zeit un- 
mittelbar vor der Ubereinstimmung der Positionen, be- 
stimmt hat. 

[001S] Da bei dieser Anordnung das Benachrichtigungs- 
mittel den Fahrer uber das Auftreten eines der Ereignisse be- 
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nachrichtigl, dass die erwartete Parkposition rr\ii dor Ziel- 
parkposition ubcreinsl.immt, eine vorbestimmte Zeit in cicnl 
Ubereinstimmungs/.usiand abgelaufen ist und die Zeit un- 
mittelbar vor dem Obereinstimmen der Positioner), kann der 
Fahrer leichi besii rumen, ob das Fahrzeug zu der Zielpark- 5 
position fahren kann, und kann somit die Zeit fur den Be- 
ginn der Ruckwartsfahrt des Fahrzeugs zu der Zielparkposi- 
tion hin zuverlassiger erkennen, ohne unsicher zu sein. 
[0016] Nach einem sechsten Aspekt benachrichtigt cias 
Benachrichtigungsrnittel den Fahrer mit einem Tonsignal. 10 
[0017] Da bei dieser Anordnung das Benachrichtigungs- 
rnittel den Fahrer durch ein Tonsignal benachrichtigt, eni- 
geht dem Fahrer die Nachricht der durch das erste Bestim- 
mungsmittel durchgefuhrten Bestimmung auch dann nicht., 
wenn er von der Anzeigeeinheit wegblickt, und er kann das 15 
Einparkhilfssystern richtig benutzen und kann der Urnge- 
bung seines Fahrzeugs Aufrnerksamkeit schenken. 
[0018] Nach einem siebten Aspekt kann das System derart 
ausgefuhrt sein, dass das Benachrichtigungsmittel den Fah- 
rer benachrichtigt, indem es eine Anzeigeform der Zielpark- 20 
position oder/und der (eigenen) Fahrzeugposition oder/und 
der erwarteten Ortskurve oder/und der erwarteten Parkposi- 
tion, die auf der Anzeigeeinheit angezeigt werden, andert. 
[0019] Da bei dieser Anordnung das Benachrichtigungs- 
mittel den Fahrer benachrichtigt, indem es die Anzeigeform 25 
auf der Anzeigeeinheit andert, kann der auf die Anzeigeein- 
heit blickende Fahrer gewarnt werden, den mitgeteilten In- 
halt zuverlassig zu erkennen, und somit kann das Einpark- 
hilfssystern richtig benutzt werden. 

[0020] Nach einem achten Aspekt der Erfindung ist die 30 
angezeigte Form eine Farbe oder Linie. 
[0021] Da bei dieser Anordnung die angezeigte Form 
durch Andem der Farbe oder Linie der Anzeige geandert 
wird, kann der Fahrer den mitgeteilten Inhalt leicht erken- 
nen, indem er auf die Farbe oder Linie der Anzeige blickt. 35 
[0022] Nach einem neunten Aspekt kann das System der- 
art ausgefuhrt sein, dass das Benachrichtigungsmittel den 
Fahrer benachrichtigt, indem es auf der Anzeigeeinheit eine 
Schriftzeichenfolge anzeigt, die das Auftreten eines der Er* 
eignisse, dass die erwartete Parkposition mit der Zielpark- 40 
position ubereinstirnmt, die vorbestimmte Zeit in dem Uber- 
einstimmungszustand abgelaufen ist sowie die Zeit unmit- 
telbar vor der Ubereinstimmung der Positionen, angibt. 
[0023] Da bei dieser Anordnung die Benachrichtigung 
durch Anzeige einer Schriftzeichenfolge auf der Anzeige er- 45 
folgt, wenn die erwartete Parkposition mit der Zielparkposi- 
tion ubereinstirnmt, eine vorbestimmte Zeit in dem Uberein- 
stimmungszustand abgelaufen ist oder die Zeit unmittelbar 
vor der Ubereinstimmung der Positionen vorliegt, kann der 
Fahrer den mitgeteilten Inhalt leicht und zuverlassig erken- 50 
nen. 

[0024] Nach einem zehnten Aspekt kann das System ei- 
nen Heckmonitor zur Aufnahme eines Bilds eines Bereichs 
hinter dem Fahrzeug aufweisen, wobei das Benachrichti- 
gungsmittel den Fahrer benachrichtigt, indem es das von 55 
dem Heckmonitor aufgenommene Bild auf der Anzeigeein- 
heit anzeigt. 

[0025] Da bei dieser Anordnung die Benachrichtigung er- 
folgt, indem ein vom Heckmonitor aufgenommenes Bild 
des Bereichs hinter dem Fahrzeugs auf der Anzeigeeinheit 60 
angezeigt wird, kann der Fahrer den mitgeteilten Inhalt 
leicht und zuverlassig erkennen und die Zustande hinter 
dem Fahrzeug vor anschliefiender Ruckwartsfahrt verste- 
hen. 

[0026] Ferner kann nach einem elften Aspekt die Benach- 65 
richtigung durch das Benachrichtigungsmittel uber eine vor- 
bestimmte Zeit hinweg durchgefuhrt werden. 
[0027] Da bei dieser Anordnung die Benachrichtigung 
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durch das Benachrichugungsminel nur uber die vorbe- 
stimmte Zeit erfolgt, wird der Fahrer nicht gestort, wenn er 
das Einparkhilfssystern benut/.t. 

[0028] Anzumerken ist hier, dass diese vorbestimmte Zeit 
in den nachfolgend beschriebenen Ausfuhrungen auf eine 
Sekunde gesetzt ist, jedoch die Erfindung hierauf nicht be- 
schrankt ist. 

[0029] Nach einem zwolften Aspekt kann das System eine 
Markierung aufweisen, die beirn Anhalten des Fahrzeugs zu 
benutzen ist, sodass die Zielparkposition und die (eigene) 
Fahrzeugposition eine vorbestimmte Positionsbeziehung 
aufweisen, wenn mit dem Bedienschalter der Einparkhilfs- 
modus gewahlt wird. 

[0030] Da bei dieser Anordnung das Einparkhilfssystern 
eine Markierung enthalt, die beim Stoppen des. Fahrzeugs 
vor dem Beginn der Einparkhilfe benutzt wird, kann der 
Fahrer das Fahrzeug leicht stoppen, sodass die Zielparkposi- 
tion und die gegenwartige Fahrzeugposition eine vorbe- 
stimmte Positionsbeziehung besitzen. Daher lasst sich ver- 
hindem, dass der Fahrer uber das Aufstellen der vorbe- 
stimmten Positionsbeziehung verwirrt wird und wiederholt 
die Stoppposition des Fahrzeugs einstellt, weil er Schwie- 
rigkeiteri bei der Bestimmung hat, ob die vorbestimmte Po- 
sitionsbeziehung aufgestelk worden ist. 
[0031] Nach einem dreizehnten Aspekt kann das System 
erstes Loschmittel aufweisen zum Loschen des Einpark- 
hilfsmodus, wenn eine Differenz zwischen der Zielparkpo- 
sition und der erwarteten Parkposition einen vorbestimmten 
Wert uberschreitet. 

[0032] Da bei dieser Anordnung das erste Loschmittel den 
Einparkhilfsmodus loscht, wenn die Differenz zwischen der 
Zielparkposition und der erwarteten Parkposition einen vor- 
bestimmten Wert uberschreitet, lasst sich verhindern, dass 
die Einparkbetatigung an einer ungeeigneten Position ge- 
startet wird, um hierdurch die Zuverlassigkeit des Einpark- 
hilfs systems zu verbessern. 

[0033] Anzumerken ist hier, dass dieser vorbestimmte 
Wert in den Ausfuhrungen auf 1 Meter gesetzt ist, jedoch die 
Erfindung hierauf nicht beschrankt ist. 

[0034] Nach einem vierzehnten Aspekt kann das System 
ein zweites Bestimmungsmittel aufweisen zur Bestimmung, 
ob die (eigene) Fahrzeugposition mit einer vorbestimmten 
Position auf der Ortskurve zu der Zielparkposition, an der 
der Betriebszustand des Fahrzeugs geandert wird, uberein- 
stirnmt. 

[0035] Wenn bei dieser Anordnung die gegenwartige 
Fahrzeugposition mit einer vorbestimmten Position auf der 
Ortskurve zu der Zielparkposition ubereinstirnmt, an der der 
Betriebszustand des Fahrzeugs gewechselt wird, bestimmt 
das zweite Bestimmungsmittel, dass die oben erwahnte 
Ubereinstimmung der Positionen stattgefunden hat. Daher 
kann der Fahrer veranlasst werden, den Betriebszustand des 
Fahrzeugs an dieser vorbestimmten Position zu wechseln. 
Der Fahrer kann somit das Einparkhilfssystern richtig benut- 
zen, und die Zuverlassigkeit des Einparkhilfssys terns kann 
verbessert werden. 

[0036] Nach einem funfzehnten Aspekt kann das System 
ein Benachrichtigungsmittel aufweisen zum Benachrichti- 
gen des Fahrers, wenn das zweite Bestimmungsmittel das 
Auftreten eines Ereignisses, dass die (eigene) Fahrzeugposi- 
tion mit der vorbestimmten Position ubereinstirnmt, eine 
vorbestimmte Zeit im Ubereinstimmungszustand abgelau- 
fen ist sowie die Zeit unmittelbar vor der Ubereinstimmung 
der Positionen, bestimmt. 

[0037] Bei dieser Anordnung benachrichtigt das Benach- 
richtigungsmittel den Fahrer, wenn die Fahrzeugposition 
mit der vorbestimmten Position auf der Ortskurve zu der . 
Zielparkposition ubereingestimmt hat, dass der Betriebszu- 
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stand des Fahrzeugs gewechselt wird, eine vorbestimmic 
Zeit in dem Ubereinstimmungszustand abgelaufen isi oder 
die Zeit unmittelbar vor der Ubereinstimrnung der Posiiio- 
nen vorliegt. Der Fahrer kann daher die Zeit zum Wechseln 
des Betriebszustands des Fahrzeugs zuverlassiger erkenncn S 
und das Einparkhilfssystem richtig benutzen, ohne unsicher , 
zu sein, und. die Zuverlassigkeit des Einparkhilfssystems 
kann verbessert werden. 

[0038] Femer kann nach einem sechzehnten Aspekt das 
Benachrichtigungsmittel den Fahrer durch ein Tonsignal be- io 
nachrichtigen. 

[0039] Da bei dieser Anordnung das Benachrichtigungs- 
mittel den Fahrer durch ein Tonsignal benachrichtigt, ent- 
geht dem Fahrer die Erkennung der Zeit zum Wechsel des 
Betriebszustands des Fahrzeugs auch dann nicht, wenn der 1 5 
Fahrer von der Anzeigeeinheit wegblickt, und er kann das 
Einparkhilfssystem richtig benutzen, wobei die Zuverlassig- 
keit des Einparkhilfssystems verbessert ist und der Fahrer 
der Umgebung seines Fahrzeugs Aufmerksamkeit schenken 
kann. 20 
[0040] Nach einem siebzehnten Aspekt kann das System 
derart ausgefuhrt sein, dass das Benachrichtigungsmittel 
den Fahrer benachrichtigt, indem es eine Anzeigeform der 
Zielparkposition oder/und der (eigenen) Fahrzeugposition 
oder/und der erwarteten Ortskurve oder/und der erwarteten 25 
Parkposition, die auf der Anzeigeeinheit angezeigt werden, 
andert. 

[0041] Da bei dieser Anordnung das Benachrichtigungs- 
mittel den Fahrer durch Wechsel der Anzeigeform auf der 
Anzeigeeinheit benachrichtigt, wird der auf die Anzeigeein- 30 
heit blickende Fahrer gewarnt, um den Inhalt der Benach- 
richtigung zuverlassig zu. erkennen und das Einparkhilfssy- 
stem richtig zu benutzen, um hierdurch die Zuverlassigkeit 
des Einparkhilfssystems zu verbessem. 

[0042] Bevorzugt ist nach einem achtzehnten Aspekt die 35 
Anzeigeform eine Farbe oder Linie. 

[0043] Da bei dieser Anordnung die Anzeigeform durch 
Andem der Farbe oder Linie der Anzeige gewechselt wird, 
kann der Fahrer den Mitteilungsinhalt leicht erkennen, in- 
dem er auf die Farbe oder Linie der Anzeige blickt, und er 40 
kann das Einparkhilfssystem richtig benutzen, und ferner ist 
die Zuverlassigkeit des Einparkhilfssystems verbessert. 
[0044] Nach einem neunzehnten Aspekt kann das System 
derart ausgefuhrt sein, dass das Benachrichtigungsmittel 
den Fahrer benachrichtigt, indem es auf der Anzeigeeinheit 45 
eine Schriftzeichenfolge anzeigt, die das Auftreten eines der 
Ereignisse, dass die (eigene) Fahrzeugposition mit der vor- 
bestimmten Position ubereinstimmt, eine vorbestimmte Zeit 
in dem Ubereinstimmungszustand abgelaufen ist und die 
Zeit unmittelbar vor der Ubereinstimrnung der Position en 50 
angibt. 

[0045] Da bei dieser Anordnung die Benachrichtigung 
durch Anzeige einer Schriftzeichenfolge erfolgt, wenn die 
Fahrzeugposition mit einer vorbestimmten Position uberein- 
gestimmt hat, eine vorbestimmte Zeit in dem Ubereinstim- 55 
mungszustand abgelaufen ist oder die Zeit unmittelbar vor 
der Ubereinstimrnung der Positionen vorliegt, kann der Fah- 
rer den mitgeteilten Inhalt leicht und zuverlassig erkennen. 
[0046] Nach einem zwanzigsten Aspekt kann das System 
einen Heckmonitor zur Aufnahme eines Bilds eines Be- 60 
reichs hinter dem Fahrzeug aufweisen, wobei das Benach- 
richtigungsmittel den Fahrer benachrichtigt, indem es das 
von dem Heckmonitor aufgenommene Bild auf der An- 
zeigeeinheit anzeigt. 

[0047] Da bei dieser Anordnung die Benachrichtigung 65 
durch Anzeige eines von dem Heckmonitor aufgenomme- 
nen Bilds des Bereichs hinter dem Fahrzeug auf der An- 
zeigeeinheit erfolgt, kann der Fahrer den mitgeteilten Inhalt 



leicht und zuverlassig erkennen. und fcmer kann er die Zu- 
siande hinter dem Fahrzeug vor einer anschlieBenden Ruck- 
wartsfahrt verstehen. 

[0048] Nach einem einundzwanzigsten Aspekt erfolgt die 
Benachrichtigung durch das Benachrichtigungsmittel iiber 
eine vorbestimmte Zeit. 

1 0049] Da die Benachrichtigung durch das Benachrichti- 
gungsmittel nur uber die vorbestimmte Zeit erfolgt, wird der 
Fahrer nicht gestort, wahrend er das Einparkhilfssystem be- 
nutzt. 

[0050] Anzumerken ist hier, dass diese vorbestimmte Zeit 
in den Ausftihrungen auf 1 Sekunde gesetzt ist, jedoch die 
Erfindung hierauf nicht beschrankt ist. 

[0051] Nach einem zweiundzwanzigsten Aspekt kann das 
System derart ausgefuhrt sein, dass die Anzeigeeinheit eine 
erwartete Ortskurve gemaB dem vorbestimmten Lenkwinkel 
anzeigt, bevor das zweite Bestimmungsmittel das Auftreten 
eines Ereignisses, dass die Fahrzeugposition mit einer vor- 
bestimmten Position ubereinstimmt, eine vorbestimmte Zeit 
irn Ubereinstimmungszustand abgelaufen ist sowie die Zeit 
unmittelbar vor der Ubereinstimrnung von Positionen, be- 
stimmt, und eine erwartete Ortskurve gemaB einem Ist- 
Lenkwinkel nach der Bestimmung anzeigt. 
[0052] Da bei dieser Anordnung die Anzeigeeinheit eine 
erwartete Ortskurve gemaB dem Ist-Lenkwinkel nach der 
Bestimmung durch das zweite Bestimmungsmittel anzeigt, 
kann, auch wenn das Fahrzeug die vorbestimmte Position 
passiert hat, der Fahrer den Lenkwinkel korrigieren, um die 
erwartete Parkposition mit der Zielparkposition in Uberein- 
stimrnung zu bringen. Der Fahrer kann daher das Fahrzeug 
angenahert an der vorbestimmten Position anhalten, um 
hierdurch die Einfachheit der Benutzung des Einparkhilfs- 
systems zu verbessem. Es ist auch moglich, die Benutzung 
des Einparkhilfssystems an einer ungeeigneten Position zu 
verhindem, wodurch die Zuverlassigkeit des Einparkhilfs- 
systems verbessert wird. 

[0053] Bevorzugt ist nach einem dreiundzwanzigsten 
Aspekt die Anderung des Betriebszustands des Fahrzeugs 
das Umschalten zwischen Vorwarts- und Ruckwartsfahrt. 
[0054] Auch wenn bei dieser Anordnung das Fahrzeug die 
Position passiert hat, an der beim Riickwartseinparken zwi- 
schen Vorwarts- und Ruckwartsfahrt umgeschaitet werden 
sollte, kann der Fahrer den Lenkwinkel korrigieren, um die 
erwartete Parkposition mit der Zielparkposition in Uberein- 
stimrnung zu bringen. Der Fahrer kann daher das Fahrzeug 
angenahert an der vorbestimmten Position anhalten, um 
hierdurch die Einfachheit der Verwendung des Einparkhilfs- 
systems zu verbessem. Es ist auch moglich, die Benutzung 
des Einparkhilfssystems an einer ungeeigneten Position zu 
verhindem, um hierdurch die Zuverlassigkeit des Einpark- 
hilfssystems zu verbessem. 

[0055] Bevorzugt ist nach einem vierundzwanzigsten 
Aspekt die Anderung des Betriebszustands des Fahrzeugs 
eine Lenkbetatigung in der entgegengesetzten Richtung. 
[0056] Auch wenn bei dieser Anordnung das Fahrzeug die 
Position passiert hat, an der beim parallelen Einparken das 
Lenkrad in die entgegengesetzte Richtung gedreht werden 
sollte, kann der Fahrer den Lenkwinkel korrigieren, um die 
erwartete Parkposition mit der Zielparkposition in Uberein- 
stimrnung zu bringen. 

[0057] Nach einem fiinfundzwanzigsten Aspekt kann das 
System ein drittes Bestimmungsmittel aufweisen zur Be- 
stimmung, dass die (eigene) Fahrzeugposition mit der Ziel- 
parkposition ubereinstimmt. 

[0058] Da bei dieser Anordnung bestimmt wird, dass die 
Fahrzeugposition mit der Zielparkposition ubereingestimmt 
hat, lasst sich verhindem, dass das Fahrzeug uber die Ziel- 
parkposition hinaus fahrt, und der Fahrer kann das Fahrzeug 
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mil Leichtigkeit zu der Zielposition fahren.ohnc unsicherzu 
sein. 

[0059] Nach einem sechsundzwanzigsicn Aspekl kann 
das System einen Heckmonitor aufweisen, der ein Bild in ei- 
ner Rjchlung aufnimrnt, in der das Fahrzeug ein/.uparken ist, 
wobei das vom Heckmonitor aufgenommene Bild auf der 
Anzeigeeinheit angezeigt wird, wenn das driue Beslim- 
mungsmittel bestimmt, dass die erwartete Parkposition mit 
der Zielparkpositioh iibereinstimmt. 

[0060] Wenn bei dieser Anordnung bestimmt wird, dass 
die Fahrzeugposition mit der Zielpark posit ion ubereinge- 
stirnmt hat, zeigt die Anzeigeeinheit das durch den Heckmo- 
nitor aufgenommene Bild des Bereichs hinter dem Fahrzeug 
an. Der Fahrer kann daher bestatigen, dass der Einparkvor- 
gang korrekt vonstatten gegangen ist, und die Zuverlassig- 
keit des Einparkhilfssystems wird verbessert. 
[0061] Nach einem siebenundzwanzigsten Aspekt kann 
das System ein Ruckwartsbestimmungsmittel aufweisen zur 
Bestimmung, dass sich das Fahrzeug in einem Riickwarts- 
modus befindet, wobei die Anzeige auf der Anzeigeeinheit 
geandert wird, wenn das Ruckwartsbestimmungsmittel be- 
stimmt, dass sich das Fahrzeug im Riickwartsmodus befin- 
det. 

[0062] Da bei dieser Anordnung die Anzeige der Anzeige- 
einheit wechselt, wenn bestimmt wird, dass sich das Fahr- 
zeug im Riickwartsmodus befindet, lasst sich verhindern, 
dass der Fahrer der Anzeige auf der Anzeigeeinheit zu viel 
Aufmerksamkeit und den Umgebungszustanden zu wenig 
Aufmerksamkeit schenkt. 

[0063] Anzumerken ist hier, dass in den Ausfuhrungen der 
Ruckwartsschalter dem Ruckwartsbestimmungsmittel der 
Erfindung entspricht. Das Ruckwartsbestimmungsmittel er- 
fasst einen Zustand, in dem das Fahrzeug tatsachlich ruck- 
warts fahrt, oder einen Zustand, in dem das Fahrzeug bei ge- 
wahltem Ruckwartsbereich angehaiten wird. 
[0064] Nach einem achtundzwanzigsten .Aspekt kann das 
System einen Heckmonitor aufweisen, der ein Bild des Be- 
reichs hinter dem Fahrzeug aufnimrnt, wobei das vom Heck- 
monitor aufgenommene Bild auf der Anzeigeeinheit ange- 
zeigt wird, wenn das Ruckwartsbestimmungsmittel be- 
stimmt, dass sich das Fahrzeug im Riickwartsmodus befin- 
det. 

[0065] Wenn bei dieser Anordnung bestimmt wird, dass 
sich das Fahrzeug im Riickwartsmodus befindet, wird das 
von dem Heckmonitor aufgenommene Bild auf der An- 
zeigeeinheit angezeigt. Der Fahrer kann daher auch die 
Fahrzeug umgebung priifen, insbesondere den hinter dem 
Fahrzeug befindlichen Bereich, der in der Fahrrichtung 
liegt. Der Fahrer kann femer bestatigen, dass der Etnpark- 
vorgang korrekt ausgeleitet wurde, und femer wird die Zu- 
verlassigkeit des Einparkhilfssystems verbessert. 
[0066] Nach einem neunundzwanzigsten Aspekt kann das 
System ein zweites Loschmittel aufweisen zum Loschen des 
Einparkhilfsmodus, wenn eine Fahrgeschwindigkeit des 
Fahrzeugs einen vorbestimmten Wert erreicht oder iiber- 
schreitet. 

[0067] Da bei dieser Anordnung der Einparkhilfsmodus 
geloscht wird, wenn die Fahrgeschwindigkeit des Fahrzeugs 
den vorbestimmten Wert erreicht oder uberschreitet, lasst 
sich verhindern, dass die erwartete Parkposition von der 
Zielparkposition aufgrund von Radschlupf versetzt ist, urn 
hierdurch die Zuverlassigkeit des Einparkhilfssystems zu 
verbessem. 

[0068] Anzumerken ist hier, dass dieser vorbestimmte 
Wert in den Ausfuhrungen auf 10 km/h gesetzt ist, jedoch 
die Erfindung hierauf nicht beschrankt ist. 
[0069] Die Erfindung wird nun anhand von Ausfuhrungs- 
beispielen unter Hinweis auf die beigefugten Zeichnungen 



erlautert. 

[0070] Fig. 1 ist ein Blockdiagramm der Gesamt anord- 
nung eines Einparkhilfssystems nach einer ersten Aus fun- 
rung; 

5 [0071] Fig. 2 ist ein Blockdiagramm einer Steuersehul- 
tung; 

[0072] Fig. 3 ist ein Diagramm zur Erlauterung des Links- 
Riickwartseinparkens; 

[0073] Fig. 4 zeigt einen Zustand, in dem sich ein Fahr- 
10 zeug in einer Startposition befindet; 

[0074] Fig. 5 zeigl einen Zustand, in dem sich das Fahr- 
zeug auf dem Weg von der Startposition zu einer Ruck- 
wartsstartposition befindet; 

[0075] Fig. 6 zeigt einen Zustand, in dem sich das Fahr- 
15 zeug in der Ruckwartsstartposition befindet; 

[0076] Fig. 7 zeigt einen Zustand, in dem sich das Fahr- 
zeug auf dem Weg von der Ruckwartsstartposition zu einer 
Zielparkposition befindet; 

[0077] Fig. 8 zeigt einen Zustand, in dem sich das Fahr- 
20 zeug in der Zielparkposition befindet; 

[0078] Fig. 9A und 9B sind Diagramme, die erwartete 
Parkpositionen erlautern; 

[0079] Fig. 10 ist ein Flussdiagrarnm zur Erlauterung des 
Vorgangs beim Links-Ruckwartseinparken; 
25 [0080] Fig. 11 ist ein Diagramm zur Erlauterung eines 
Verfahrens zur Berechnung der Koordinaten der erwarteien 
Parkposition; 

[0081] Fig. 12 zeigt einen Zustand, in dem sich das Fahr- 
zeug in der Ruckwartsstartposition befindet, nach einer 

30 zweiten Ausfuhrung; 

[0082] Fig. 13 zeigt einen Zustand, in dem sich das Fahr- 
zeug in der Ruckwartsstartposition befindet; 
[0083] Fig. 14 ist ein Flussdiagrarnm zur Erlauterung des 
Vorgangs beim Links-Ruckwartseinparken; 

35 [0084] Fig. 15A und 15B sind Diagramme zur Erlaute- 
rung eines Vierradfahrzeugmodeils und eines Zweiradfahr- 
zeugmodells; 

[0085] Fig. 16A und 16B sind Diagramme zur Erlaute- 
rung der Beziehung zwischen der zuriickgelegten Weg- 

40 strecke und der Schragstellung des Fahrzeugs; 

[0086] Fig. 17 ist ein Diagramm zur Erlauterung des 
Schwenkradius eines Vierradfahrzeugs; 
[0087] Fig. 18 ist ein Diagramm zur Erlauterung eines 
Verfahrens zur Berechnung der Koordinaten der erwarteten 

45 Parkposition; 

[0088] Fig. 19 zeigt einen Zustand, in dem sich das Fahr- 
zeug in der Ruckwartsstartposition befindet, nach einer drit- 
ten Ausfuhrung; 

[0089] Fig. 20 zeigt einen Zustand, in dem sich das Fahr- 
50 zeug in der Ruckwartsstartposition befindet; 

[0090] Fig. 21 zeigt einen Zustand, in dem sich das Fahr- 
zeug in der Ruckwartsstartposition befindet; 
[0091] Fig. 22 ist ein Flussdiagrarnm zur Erlauterung des 
Vorgangs beim Links-Ruckwartseinparken; 
55 [0092] Fig. 23 zeigt einen Zustand, in dem sich das Fahr- 
zeug in einer Startposition befindet, nach einer vierten Aus- 
fuhrung; 

[0093] Fig. 24 zeigt einen Zustand, in dem das Fahrzeug 
eine Ruckwartsstartposition erreicht hat; 
60 [0094] Fig. 25 zeigt einen Zustand, in dem das Fahrzeug 
in der Ruckwartsstartposition den Ruckwartsbereich ge- 
wahlt hat; 

[0095] Fig. 26 zeigt einen Zustand, in dem das Fahrzeug 
in der Ruckwartsstartposition das Lenkrad nach links ge- 
65 drehthat; 

(0096] Fig. 27 zeigt einen Zustand, in dem das Fahrzeug 
eine Umlenkposition erreicht hat; 

[0097] Fig. 28 zeigt einen Zustand, in dem die Anzeige 
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nul'der Anzeigeeinheit gewechseh hm , wenn das Fahrzeug 
(tic Urnlenkposition erreicht hat; 

10098) Fig. 29 zeigt einen Zusiand. in dem an der Urn- 
lenkposition das Lenkrad des Fahrzeugs nach rechts gedreht 
wurde; 5 
|0099] Fig. 30 zeigt einen Zusiand. in dern das Fahrzeug 
cine erwartete Parkposition erreicht hat; 
|0100] Fig. 31 ist ein erster Teil eines Flussdiagramms; 
|0101] Fig. 32 ist ein zweiter Teil des Flussdiagramms; 
|0102] Fig. 33 ist ein Diagrainm zur Erlauterung eines io 
Verfahrens zur Berechnung der Fahrzeugposition, der Urn- 
lenkposition und der erwarteten Parkposition; 
10103] Fig. 34 ist ein Diagram rn zur Erlauterung eines 
Verfahrens zur Berechnung der Urnlenkposition; und 
[0104] Fig. 35 ist ein Diagramm zur Erlauterung eines 15 
Verfahrens zur Berechnung der erwarteten Parkposition. 
10105] Die erste Ausfuhrung wird nun anhand der Fig. 1 
bis 11 erlautert. 

|0106] Wie in Fig. 1 gezeigt, besitzt ein in einem vierrad- 
rigen Fahrzeug angebrachtes Einparkhilfssystem ein einen 20 
Mikrocomputer enthaltendes Steuergerat 1. Mit dem Steuer- 
gerat 1 verbunden sind ein Bedienschalter 2, ein Fahrweg- 
streckensensor 3, ein Fahrgeschwindigkeitssensor 4, ein 
Lenkwinkelsensor 5, ein Ruckwartsschalter 6, ein Heckmo- 
nitor 7, eine Anzeigeeinheit 8 so wie ein Summer 9. 25 
[0107] Der Bedienschalter 2 umfasst einen Stromversor- 
gungsschalter, mit dem der Fahrer die Stromzufuhr zu dem 
Einparkhilfssystem ein/ausschaltet, so wie einen Parkmo- 
duswahlschalter. Der Parkmoduswahlschalter wahlt aus drei 
Parkmodi, das ist der "Linksruckwartsparkmodus", der 30 
"Rechtsruckwartsparkmodus" und der "Linksparallelpark- 
modus". Der Parkmoduswahlschalter ist entweder aus drei 
Schaltem aufgebaut, die den drei Parkmodi entsprechen, 
oder ist aus einem Schalter aufgebaut, an dem die drei Park- 
modi nacheinander durch Driicken des einen Schalters ge- 35 
schaltet werden. Alternativ kann der Bedienschalter 2 derart 
ausgebildet sein, dass nur ein Schalter sowohl die Stromzu- 
fuhr zu dem Einparkhilfssystem ein- und ausschaltet sowie 
die Parkmoduswahl betatigt. Der Fahrwegstreckensensor 3 
berechnet die vom Fahrzeug gefahrene Wegstrecke auf der 40 
Basis eines mit der Drehung der Rader einhergehenden Im- 
pulsausgangssignals. Der Fahrgeschwindigkeitssensor 4 be- 
rechnet die Fahrzeuggeschwindigkeit durch Differenzieren 
der vom Fahrwegstreckensensor 3 erfassten zuruckgelegten 
Wegstrecke iiber die Zeit. Der Lenkwinkelsensor 5 erfasst 45 
den Winkel des vom Fahrer gelenkten Lenkrads. Der Ruck- 
wartsschalter 6 erfasst die Betatigung des Wahlhebels in den 
Ruckwartsbereich durch den Fahrer, damit das Fahrzeug 
ruckwarts fahrt. Der Heckmonitor 7 ist z. B. eine Kamera, 
nur zum Beispiel eine Fernsehkamera, die am hinteren Teil 50 
des Fahrzeugs angebracht ist und ein Bild des Bereichs hin- 
ter dem Fahrzeug aufnimmt. 

[0108] Die Anzeigeeinheit 8 ist beispielsweise eine Flus- 
sigkristallplatine, die der Fahrer visuell erkennen kann. Die 
Anzeigeeinheit 8 kann Teil eines Navigationssystems oder 55 
eines fahrzeugeigenen Fernsehers sein. Die Anzeigeeinheit 
8 zeigt verschiedene Informationstypen, um den Fahrer 
wahrend des Einparkens zu unterstutzen. Der Summer 9 ist 
vorgesehen, um den Fahrer durch einen Ton zu alarmieren. 
[0109] Wie in Fig. 2 gezeigt, umfasst. das Steuergerat 1 ein 60 
erstes Bestimmungsmittel Ml, ein zweites Bestimmungs- 
mittel M2, ein drittes Bestimmungsmittel M3, ein erstes 
Loschmittel M4, ein zweites Loschmittel M5 und ein Be- 
nachricht.igungsmit.tel M6. Die ersten bis dritten Bestim- 
mungsmittel Ml bis M3 zeigen eine Zielparkposition, eine 65 
eigene Fahrzeugposition, eine erwartete Ortskurve und eine 
erwartete Parkposition, die nachfolgend erlautert werden, 
auf der Anzeigeeinheit 8 an, und zwar auf der Basis der 



3 410 A I 

10 

Wegstrecke. die vorn Fahrzeug zuruckgelegi und vom Fahr- 
wegstreckensensor 3 erfasst wird, des Lenkwinkels. der 
vorn Lenkwinkelsensor 5 erfasst wird, und der Fahrrichiung 
des Fahr/.eugs, der vom Ruckwartsschalter 6 ertassi wird. 
Das vom I leckmonitor 3 aufgenommene Bild des Bereichs 
hinter dem Fahrzeug wird ebenfalls auf der Anzeigeeinheit 
8 angezeigl. 

[0110] In alien Ausfuhrungen ist die Funktion des ersten 
Bestimmungsmittels Ml die gleiche wie die des zweiten Be- 
stimrnungsmittels M2 an den Ruckwartsstartpositionen. Der 
Grund dafur ist, dass, obwohl das erste Bestimmungsmittel 
Ml bestimmt, dass die erwartete Parkposition mil der Ziel- 
parkposition ubereinstimmt, und das zweite Bestimmungs- 
mittel M2 die Position bestimmt, wo das Fahrzeug seine 
Fahrrichtung von vorwarts auf ruckwarts wechselt, diese 
zwei Bestimmungen an den Ruckwartsstartpositionen 
gleichzeitig durchgefuhrt werden. 

[0111] Die Funktion des zweiten Bestimmungsmittels M2 
ist die gleiche wie die des dritten Bestimmungsmittels M3 
an der Urnlenkposition, die in der vierten Ausfuhrung be- 
schrieben wird. Der Grund dafur ist, dass, obwohl das 
zweite Bestimmungsmittel M2 die Position bestimmt, in der 
der Lenkwinkel von links nach rechts wechselt, und das 
dritte Bestimmungsmittel M3 bestimmt, dass die Fahrzeug- 
position mit der Zielparkposition ubereingestimmt hat, diese 
zwei Bestimmungen an der Urnlenkposition der vierten 
Ausfuhrung gleichzeitig durchgefuhrt werden. Da zusatz- 
lich, wenn das Links par allelparken in eine erste Halfte mit 
Linksruck warts parken und eine zweite Halfte mit Rechts- 
ruckwartsparken unterteilt ist, die Urnlenkposition der Ziel- 
parkposition des Linksriickwartsparkens entspricht, ist die 
Bestimmung durch das dritte Bestimmungsmittel, dass die 
Fahrzeugposition mit der Urnlenkposition ubereingestimmt 
hat, die gleiche wie die Bestimmung, dass die Fahrzeugpo- 
sition mit der Zielparkposition ubereingestimmt hat. 
[0112] Das zweite Loschmittel M5 loscht die Einparkhilfe 
auf dem Weg durch Betatigung des Bedienschalters 2 auf 
der Basis der vom Fahrgeschwindigkeitssensor 4 erfassten 
Fahrgeschwindigkeit des Fahrzeugs. Das erste Loschmittel 
M4 loscht die laufende Einparkhilfe durch Betatigung des 
Bedienschalters 2 auf der Basis der vom Fahrwegstrecken- 
sensor 3 erfassten zuruckgelegten Wegstrecke des Fahr- 
zeugs und des vom Lenkwinkelsensor 5 erfassten Lenkwin- 
kels. Das Benachrichtigungsmittel M6 betatigt den Summer 
9 auf der Basis der Signale von dem ersten und zweiten Be- 
stimmungsmittel Ml und M2 und benachrichtigt den Fahrer 
durch Andern der Anzeige auf der Anzeigeeinheit 8. Die 
Funktionen dieser jeweiligen Mittel Ml bis M6 werden im 
Detail unten naher erlautert. 

[0113] Nun wird die erste Ausfuhrung anhand eines Falls 
(Fig. 3) erlautert, wo das Linksruckwartsparken unterstutzt 
wird, indem das Fahrzeug von einer Ruckwartsstartposition 
ruckwarts und nach links in eine Zielparkposition fahrt. 
[0114] Wie in Fig. 4 gezeigt, stoppt der Fahrer das Fahr- 
zeug an einer Startposition nahe dem Eingang zur Zielpark- 
position, die eine Parkliicke ist. Die Startposition ist eine Po- 
sition, in der die linke Seite des Fahrzeugs einen vorbe- 
stimmten Abstand L, beispielsweise 1 Meter, von dem Ein- 
gang zu der Zielparkposition hat. Das Fahrzeug steht ortho- 
gonal zur Miltellinie der Zielparkposition, und eine an dem 
Fahrzeug vorgesehene Markierung stimmt mit der Mitte, 
d. h. der Mittellinie, des Eingangs zur Zielparkposition 
uberein. Die Markierung kann beispielsweise innerhalb der 
Tiir angebracht sein, oder ein Tiirspiegel oder dgl. kann als 
Markierung dienen. Wenn der Fahrer an dieser Stelle durch 
Betatigung des Bedienschalters 2 den Linksruckwartspark- 
modus wahlt, zeigt die Anzeigeeinheit 8 die Zielparkposi- 
tion, die eigene Fahrzeugposition, eine erwartete Ortskurve 



DE 101 36 410 A 1 



1 1 



12 



von der Fahrzeugposii ion sowie eine erwartete Parkposi- 
tion, wenn man der erwarteten Ortskurve folgt, an. Die er- 
wartete Ortskurve und die erwartete Parkposition werden in 
diesern Fall unter den Bedingungen bestimmt, dass das 
Fahrzeug um 90" schwenkt, wahrend es ruckwarts fahrt, 
wobei der Lenkwinkcl maximal nach links gestellt ist. 
[0115] Da in Fig. 4. wenn die Ist-Fahrzeugposition von 
der korrekten Stari position versetzt ware, die Fahrzeugposi- 
tion auf der Anzeigeeinheit 8 dennoch in der korrekten 
Startposition angezei^it wird, wiirde die Ist-Fahrzeugposi- 
tion nicht mit der Fahr/eugposition auf der Anzeigeeinheit 8 
tibereinstimmen, und die nachfolgende Einparkhilfe wiirde 
nicht richtig durchgeruhrt. Um eine richtige Einparkhilfe zu 
erreichen, ist es erforderlich, dass der Fahrer das Fahrzeug 
in der in Fig. 4 gezeigten korrekten Startposition anhalt. 
[0116] Wenn, wie in Fig. 4 gezeigt, das Fahrzeug in der 
Startposition anhalt, stimmt die erwartete Parkposition nicht 
mit der Zielparkposition ti herein, und es ist nicht mdglich, 
das Fahrzeug zu der Zielparkposition zu fuhren, auch wenn 
man aus der Stan position ruckwarts zu fahren begin nt. 
Wenn das Fahrzeug aus der Startposition heraus geradeaus 
fahrt, bewegen sich auch die Fahrzeugposition, die erwar- 
tete Ortskurve und die erwartete Parkposition auf der An- 
zeigeeinheit 8 so wie in Fig. 5 gezeigt. Wenn das Fahrzeug 
die in Fig. 6 gezeigte Position erreicht und die erwartete 
Parkposition mit der Zi el parkposidon korrekt uberein- 
stimmt, wird die Fahrzeug position zu diesem Zeitpunkt die 
korrekte Ruck wartss tart position. Nach dem Anhalten des 
Fahrzeugs in der Ruckwartsstartposition wird daher das 
Fahrzeug, indem es bei vollstandiger Linksdrehung des 
Lenkrads ruckwarts fahrt, zuverlassig zur Zielparkposition 
geleitet. 

[0117] Die Fahrzeugposition, die erwartete Ortskurve und 
die erwartete Parkposition auf der Anzeigeeinheit 8 bewe- 
gen sich entsprechend der vom Fahrwegstreckensensor 3 er- 
fassten zuriickgelegten Wegstrecke des Fahrzeugs. Ein 
Fahrgeschwindigkeitssensor, der als Fahrwegstreckensensor 
3 benutzt wird, gibt eine vorbestimmte Anzahl von Impul- 
sen pro Radumdrehung aus, und die zuruckgelegte Weg- 
strecke pro Impuls kann aus dem Umfang des Rads berech- 
net werden. Wenn Fahrgeschwindigkeitssensor-Ausgangssi- 
gnale, beispielsweisen Impulse pro Radumdrehung gezahlt 
werden, ist die Anzahl der pro Umdrehung des Rads gezahl- 
ten Pulse gleich n, da jede der Impulsanstiegsflanken, die 
vom L-Pegel zum H-Pegel gemessen werden, oder fallender 
Flanken, die vom H-Pegel zum L-Pegel gemessen werden, 
gezahlt wird. Dies versteht sich so, dass der L-Pegel den 
niedrigsten Pegel des Impulses darstellt und der H-Pegel 
den hochsten Pegel des Impulses darstellt. Wenn die Langen 
des H-Pegeis und des L-Pegels der Pulse identisch gemacht 
werden, kann die pro Radumdrehung gezahlte Anzahl als 2n 
definiert werden, was die Auflosung verdoppelt. Wenn die 
pro Radumdrehung gezahlte Anzahl gleich 2n ist, erhalt 
man, da der Radumfang mit einem Durchmesser von D 
gleich ttD ist, die pro Zahlung zuruckgelegte Wegstrecke AS 
durch 7iD/(2n). 

[0118] Wenn das Fahrzeug die in Fig. 6 gezeigte korrekte 
Ruckwartsstartposition erreicht hat und das erste Bestim- 
mungsmittel Ml und das zweite Bestimmungsmittel M2 be- 
stimrnen, dass die erwartete Parkposition mit der Zielpark- 
position ubereingestimmt hat, benachrichtigt das Benach- 
richtigungsmittel M6 den Fahrer durch Betatigung des Sum- 
mers uber eine vorbestimmte Zeit., beispielsweise 1 Se- 
kunde. Der Fahrer kann daher nicht nur aus dem Bild auf der 
Anzeigeeinheit 8, sondern auch durch das Gerausch des 
Summers 9 erkennen, dass das Fahrzeug die korrekte Ruck- 
wartsstartposition erreicht hat. Nachdem das Fahrzeug in 
der Ruckwartsstartposition angehalten hat, ist die Riick- 



wartsparkunterstutzung abgeschlossen. wenn der Riick- 
wartsschalter 6 erfasst, dass der Fahrer den Wahlhebel in 
den Ruckwartsbereich gestelh hai und der Fahrwegstrecken- 
sensor 6 erfasst, dass das Fahr/eug ruckwarts losgefahren 
5 ist. Wenn die Einparkhilfe abgeschlossen ist, stoppt die An- 
zeigeeinheit 8 die Anzeige der Zielparkposition, der Fahr- 
zeugposition, der erwarteten Ortskurve und der erwarteten 
Parkposition, und zeigt stattdessen ein Bild der vom Heck- 
monitor 7 aufgenommenen Zielparkposition an (Fig. 7). 

10 [0119] Was ein Benachrichtigungsverfahren betrifft, kann 
das Benachrichtigungsmittel M6 auf der Anzeigeeinheit 8 
eine vorbestimmte Schriftzeichenfolge anzeigen, wie etwa 
"korrekt positioniert" oder "OK zum Ruckwartslosfahren". 
[0120] Nachdem somit die Einparkhilfe abgeschlossen ist, 

is fahrt der Fahrer das Fahrzeug lediglich ruckwarts, wahrend 
er das Lenkrad vollstandig nach links dreht, wodurch das 
Fahrzeug einfach und zuverlassig zur Zielparkposition ge- 
leitet werden kann (Fig. 8). 

[0121] Das erste Bestimmungsmittel Ml und das zweite 

20 Bestimmungsmittel M2 konnen bestimrnen, dass das Fahr- 
zeug eine Position mit geringem Abstand, z. B. 50 Zentime- 
ter, vor der Ruckwartsstartposition erreicht hat, anstatt zu 
bestimrnen, dass das Fahrzeug die Ruckwartsstartposition 
erreicht hat. Der Grund hierfur ist eine leichte Verzogerung, 

25 bevor der Fahrer das Fahrzeug stoppt, nachdem er den Ton 
des Summers 9 gehort hat. Alternativ kann, wenn eine vor- 
bestimmte Zeit von z. B. 3 Sekunden in einem Zustand ab- 
gelaufen ist, in dem das Fahrzeug gestoppt ist, wahrend die 
erwartete Parkposition mit der Zielparkposition uberein- 

30 stimmt, bestimmt werden, dass der Fahrer erkannt hat, dass 
das Fahrzeug die korrekte Ruckwartsstartposition erreicht 
hat, und dass die Anzeige auf der Anzeigeeinheit 8 geandert 
wird. Ferner wird die Einparkhilfe aufgehoben, wenn das er- 
ste Loschmittel M4 erfasst, dass die erwartete Parkposition 

35 die Zielparkposition um 1 Meter oder mehr passiert hat, 
wenn das zweite Loschmittel M5 erfasst, dass die Fahrge- 
schwindigkeit des Fahrzeugs einen vorbestimmten Wert von 
z. B. 10 km/h uberschritten hat, wenn der Bedienschalter 2 
ausgeschaltet wird und wenn der Zundschalter ausgeschaltet 

40 wird. 

[0122] Das Verfahren zur Berechnung der Zielparkposi- 
tion wird nun anhand der Fig. 9A und 9B erlautert. Die Po- 
sition des Fahrzeugs wird durch eine Mittelposition "a" zwi- 
schen den rechten und linken Hinterradern reprasentiert. 

45 Allgemein kann, wenn das Fahrzeug mit sehr geringer Ge- 
schwindigkeit z. B. 10 km/h oder langsamer schwenkt, bei 
der ein Abrutschen des Fahrzeugs ignoriert wird, die 
Schwenkmitte C des Fahrzeugs, wie folgt bestimmt werden. 
Wenn, wie in Fig. 9A gezeigt, der Schwenkwinkel der Vor- 

50 derrader relativ zur Fahrzeugmittellinie 0T ist und die 
Schwenkmitte C auf einer Verlangerung der Hinterradachse 
liegt, dann wird der Abstand, d. h. ein Schwenkradius R von 
der Schwenkmitte C zu der Mittelposition "a", die zwischen 
den linken und rechten Hinterradern liegt, durch R = W/tan 

55 9T ausgedruckt, wobei W den Radstand bezeichnet. Wenn 
"a" die Ruckwartsstartposition ist und "a ,H die erwartete 
Parkposition ist, dann ist die erwartete Parkposition "a"' eine 
Position, die von der Ruckwartsstartposition "a" (in der -x- 
Richtung) um R nach links versetzt ist und von der Ruck- 

60 wartss tartposition "a" (in der -y-Richtung) um R nach hin- 
ten versetzt ist. 

[0123] Da, wie oben beschrieben, der Abstand zwischen 
der linken Seite des Fahrzeugs und dem Eingang zur Ziel- 
parkposition, d. h. dem der Parkliicke, in der Startposition L 
65 ist, ist der Abstand zwischen der linken Seite des Fahrzeugs 
und dem Eingang zur Parkliicke L an der Ruckwartsstartpo- 
sition "a", zu der das Fahrzeug aus der Startposition heraus 
geradeaus fahren soil, gleich L. Wenn der Abstand zwischen 
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der linkcn Sciic des Fahrzeugs und der Ruck wan ssiari posi- 
tion "a" unci dem Vorderende des Fahrzeugs an der Zielpark- 
position d" ist, wenn wegen der GroRe des Fahrzeugs oder 
des Schwenkwinkels der Vorderrader d kleiner als L isi, 
dann stent das Vorderende des in der Zielparkposii.ion ange- 
haltenen Fahrzeugs aus der Parklucke vor. In diesem Fall 
wird, wie in Fig. 9B gezeigt, die erwartete Parkposition in 
eine Position "a"" neu definiert, d. h. durch weitere Ruck- 
wartsfahrt des Fahrzeugs auf der geraden Linie von der er- 
warteten Parkposition V" urn einen Weg L - d. Anders ge- 
sagt, eine Position, die von der Ruckwartsstartposition "a" in 
der -x-Richtung um R + (L - d) und in der -y-Richtung urn 
R versetzt ist, wird als erwartete Parkposition "a"" definiert, 
wodurch sich verhindern lasst, dass an der erwarteten Park- 
position "a"" das Vorderende des Fahrzeugs aus der Park- 
liicke vorsreht. 

[0124] Wenn d grofier als L ist, obwohl in der erwarteten 
Parkposition "a"' das Fahrzeug zu tief in der Parklucke stent, 
kann dies nicht vermieden werden, da das Fahrzeug um 90° 
aus der Ruckwartsstartposition "a" verschwenkt ist und die 
Position "a"' ohne Modification als die erwartete Parkposi- 
tion benutzt wird. 

[0125] Dieser Vorgang wird weiter anhand des in Fig. 10 
gezeigten Flussdiagramms erlautert 

[0126] Zunachst wird in Schritt SI der Bedienschalter 2 
EINgeschaltet. Wie in Fig. 11 gezeigt, sind Koordi n a ten ac ri- 
sen vorgesehen, deren Ursprung in der Mitte des Eingangs 
zur Zielparkposition oder der Parklucke liegt, und die Fahr- 
zeugposition "a" und die erwartete Parkposition "a"' werden 
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vom Fahrgeschwindigkciissensor 4 berechnet. Wenn in 
Schritt S6 die Fahrgeschwindigkeit V eine Fahrgeschwin- 
digkeitsgrenze FL, B. 10 km/h, uberschreitet, dann been- 
det das zweite Lose h mine I M5 die Einparkhilfe, da die 
Moglichkeit besteht, dass der berechneten Fahrtrajektorie 
nicht gefolgt werden konnte. Wenn in Schritt S6 bestimmt 
wird, dass die Fahrgeschwindigkeit nicht iiber der Fahrge- 
schwindigkeitsgrenze VL liegt und in Schritt S7 der Riick- 
wartsschalter 6 nicht EINgeschaltet ist, d. h. dass das Fahr- 
zeug vorwarts fahrt, dann werden in Schritt S8 die Koordi- 
naten der erwarteten Parkposition "a"', die sich einherge- 
hend mit der Fahrzeugbewegung andert, berechnet. D. h. 
wenn die vom Fahrzeug zuriickgelegte Wegstrecke entspre- 
chend einer Zahlung der Impulssignalausgabe mit der Dre- 
hung der Rader mit AS bezeichnet wird, dann ist die x-Ach- 
senkomponente Ax der zuruckgelegten Wegstrecke AS 
gleich 0 und die y-Achsenkomponente Ay ist AS, wenn das 
Fahrzeug vorwarts fahrt. Bei jeder Zahlung des Pulssignals 
wird AS zu der y- Koordi nate yc der Fahrzeugposition "a" 
addiert und wird AS zu der y-Koordinate yt der erwarteten 
Parkposition "a"' addiert. Hierdurch werden die Koordina- 
ten der Fahrzeugposition "a" und der erwarteten Parkposi- 
tion V" aktualisiert. In Schritt S9 werden die Fahrzeugposi- 
tion, die erwartete Ortskurve und die erwartete Parkposition 
auf der Anzeigeeinheit 8 aktualisiert: 

[0131] Dann bestimmen in Schritt S10 das erste Bestim- 
mungsmittel Ml und das zweite Bestimmungsmittel M2, ob 
die erwartete Parkposition "a"' mit der Zielparkposition 
ubereinstimrnt. Da sich die y-Koordinate yt der erwarteten 



als (x, y) Koordinaten berechnet und ausgedrlickt. An die- 30 Parkposition "a"' in Einzelschritte um AS andert, stirnmt die 

sem Punkt ist die x-Koordinate xc der Fahrzeugposition "a" erwartete Parkposition "a"' nicht notwendigerweise exakt 

gleich L + T/2, wenn die Fahrzeugbreite T ist, und die y-Ko- mit der Zielparkposition uberein. Daher wird ein Schwellen- 

ordinate yc ist gleich -M, wenn der Abstand zwischen der wert ya (> AS/2) verwendet, und wenn -ya < yt < ya er- 

Markierung und der Hinterradachse M ist. Die erwartete fullt ist, wird bestimmt, dass die erwartete Parkposition "a"' 

Parkposition "a"' ist eine Position, die von der Fahrzeugpo- 35 mit der Zielparkposition ubereinstirnmt. Wenn die erwartete 



sition "a" um den Schwenkradius R (= W/tan 6T) nach links 
(der -x-Richtung) und um den Schwenkradius R (= W/tan 
0T) nach hinten (der -y-Richtung) versetzt ist. Die x-Koor- 
dinate xt der erwarteten Parkposition "a"' ist daher gleich L 
+ T/2 - R, und die y-Koordinate yt ist gleich -M - R. 
[0127] Wenn ein Abstand "d" zwischen der linken Seite 
des Fahrzeugs in der Fahrzeugposition "a" und dem Vorde- 
rende des Fahrzeugs in der erwarteten Parkposition "a"' klei- 
ner als L ist, wie oben beschrieben, muss einen Position de- 



40 



Parkposidon "a" 1 mit der Zielparkposition ubereinstimrnt, 
betatigt das Benachrichtigungsmittel M6 in Schritt Sll den 
Summer 9, um dem Fahrer mitzuteilen, dass das Fahrzeug 
die korrekte Ruckwartsstartposition erreicht hat. Durch 
Ruckwarts fahrt nach vollstandiger Lenkraddrehung nach 
links in dieser Position fiihrt der Fahrer das Fahrzeug kor- 
rekt zur Zielparkposition. Wenn in Schritt S10 -ya < yt < 
ya nicht erfullt ist und, wenn yL als Sen wellen wert von z. B. 
1 Meter definiert ist, in Schritt S12 yt > yL erfullt ist, dann 



finiert. werden, wo das Vorderende des Fahrzeugs mit dem 45 uberschreitet die y-Koordinate der erwarteten Parkposition 



Eingang der Parklucke als der Zielparkposition "a"" iiber 
einstimmt. Wenn in diesem Fall der Abstand zwischen dem 
Vorderende des Fahrzeugs und der Vorderradachse Foh ist, 
dann ist die x-Koordinate xt der erwarteten Parkposition 
"a"" gleich -W - Foh. Die x-Koordinate xt der erwarteten 
Parkposition "a"* wird daher mit xt = xc - R angegeben, un- 
ter Verwendung der x-Koordinate xc der Fahrzeugposition 
"a", wenn der Bedienschalter 2 eingeschaltet wird. Wenn xt 
< _w - Foh, dann xt = xc - R, und wenn xt > -W - Foh, 
dann xt = -W - Foh. 

[0128] Dann werden in Schritt S2 die Zielparkposition 
oder die Parklucke, die Fahrzeugposition "a", die erwartete 
Ortskurve und die erwartete Parkposition "a"' auf der An- 
zeigeeinheit 8 angezeigt. 



a'" die y-Koordinate der Zielparkposition um den Schwel- 
lenwert yL, und das erste Loschmittel M4 erfasst das Uber- 
schreiten und beendet die Einparkhilfe. 
[0132] Wenn andererseits in Schritt S7 der Ruckwarts- 
50 schalter 6 EINgeschaltet ist, d. h. wenn das Fahrzeug ruck- 
warts fahrt, dann wird in Schritt SI 3 die Koordinate der er- 
warteten Parkposition "a"', die sich mit der Ruckwartsfahrt 
des Fahrzeugs bewegt, berechnet. In diesem Fall wird bei je- 
der Zahlung des Pulssignals AS von der y-Koordinate yc der 
55 Fahrzeugposition "a" subtrahiert und wird AS von der y-Ko- 
ordinate yt der erwarteten Parkposition "a"' subtrahiert. 
Hierdurch werden die Koordinaten der Fahrzeugposition "a" 
und der erwarteten Parkposition "a"' aktualisiert. Auch wenn 
sich die erwartete Parkposition "a"' durch Ruckwartsfahrt 
[0129] In Schritt S3 erfolgt eine Bestimmung, ob keine 60 des Fahrzeugs an der Zielparkposition um ein gewisses MaB 



Eingabe von dem Fahrwegstreckensensor 3 vorhanden ist. 
D. h. wenn das Fahrzeug steht, pruft der Schritt. S4, ob der 
Bedienschalter 2 EINgeschaltet ist. Wenn der Bedienschal- 
ter 2 vom Fahrer AUSgeschaltet wurde, wird die Einpark- 
hilfe an diesem Punkt beendet. 

[0130] Wenn in Schritt S3 eine Eingabe von dem Fahr- 
wegstreckensensor 3 vorliegt, d. h. das Fahrzeug losgefah- 
ren ist, dann wird in Schritt S5 die Fahrgeschwindigkeit V 



65 



vorbeibewegt, stirnmt die erwartete Parkposition "a"' mil der 
Zielparkposition uberein. Wenn in Schritt S14 die y-Koordi- 
nate yt der erwarteten Parkposition "a"' kleiner als 0 ist, 
dann wird bestimmt, dass das Fahrzeug ab der Ruckwarts- 
startposition ruckwarts fahrt, und die Einparkhilfe beendet 
wird. 

[0133] Auch wenn daher das Linksruckwartsparken in ei- 
nem Zustand beginnt, in dem die erwartete Parkposition "a"' 
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die Zielparkposition passiert hat , d. h. in einem Zustand, in 
dem die Fahrzeugposiiion "a" die korrekte Rtickwartsstart- 
poskion passiert hai, kann ciureh Ruckwartsfahrt des Fahr- 
zeugs, wahrend der Lenkwinkcl von dem maximalen Lenk- 
winkel aus entsprechend der uberschussigen Wegstrecke 
verkleinert wird, das Fahrzeug korrekt zur Zielparkposition 
geleitet werden. 

[0134] Wie oben beschrieben, ist es in der ersten Ausfiih- 
rung nicht erforderiich, Bildbearbeitungsvorrichtungen, wie 
etwa Kameras, Radars oder Eck-Sensoren, zum Erfassen der 
Parkliicke zu verwenden und die Lenkbetatigung, die 
Bremsbetatigung, die Gasbeiatigung, die Gangschaltbetati- 
gung und dgL zu berechnen, urn das Fahrzeug entlang der 
erwarteten Ortskurve zu der Zielparkposition zu bewegen, 
um hierdurch ein kostenernzientes Einparkhilfs system zu 
erreichen. 

[0135] Die zweite Ausfuhrung wird nun anhand der Fig. 
12 bis 18 erlautert. 

[0136] Wenn in der oben beschriebenen ersten Ausfiih- 
rung das Linksruckwartsparken durchgefiihrt wird, fahrt das 
Fahrzeug von der Startposition zur Ruckwartsstartposition 
geradeaus vorwarts. In der zweiten Ausfuhrung fahrt das 
Fahrzeug von der Startposition zur Ruckwartsstartposition 
vorwarts und nach rechts. Der Zustand der Startposition ist 
der gleiche wie der in Fig. 4 gezeigten ersten Ausfuhrung, 
und Fig. 12 zeigt den Zustand, in dem das Fahrzeug von der 
Startposition aus vorwarts und nach rechts gefahren ist. 
Wenn das Fahrzeug aus. der Startposition heraus vorwarts 
und nach rechts fahrt, wird die Fahrzeugposition auf der Ba- 
sis des vom Fahrwegstreckensensor 3 erfassten zuriickge- 
legten Wegstrecke und des vom Lenkwinkelsensor 5 erfass- 
ten Lenkwihkels berechnet. Die erwartete Parkposition wird 
berechnet, wenn das Fahrzeug aus der obi gen Fahrzeugposi- 
tion als der Ruckwartsstartposition mit dem maximalen 
Lenkwinkei riickwarts fahrt. Die Anzeigeeinheit 8 zeigt die 
Fahrzeugposition, die erwartete Parkposition, die erwartete 
Ortskurve und die Zielparkposition an. Wie in Fig. 13 ge- 
zeigt, wird das Fahrzeug in der Ruckwartsstartposition an- 
gehalten, wenn die erwartete Parkposition mit der Zielpark- 
position ubereinstimmt. Durch Ruckwartsfahrt des Fahr- 
- zeugs aus der Ruckwartsstartposition heraus wahrend voller 
Linksdrehung des Lenkrads kann das Fahrzeug korrekt zur 
Zielparkposition geleitet werden, wie in der ersten Ausfuh- 
rung. 

[0137] Dieser Vorgang wird nachfolgend im Detail an- 
hand des in Fig. 14 gezeigten Flussdiagramms erlautert. Wie 
aus dem Vergleich des Flussdiagramms von Fig. 14 mit dem 
Flussdiagramm von Fig. 10 der ersten Ausfuhrung ersicht- 
lich, enthalt die voriiegende Ausfuhrung den zusatzlichen 
Schritt 15 zwischen den Schritten S6 und S7, und die Inhalte 
der Schritte S8 f , SI 3' und S14 unterscheiden sich von jenen 
der obigen Schritte S8, S13 und S14. Abgesehen hiervon 
sind die Schritte der zweiten Ausfuhrung die gleichen wie in 
der ersten Ausfuhrung, und daher konzentriert sich die Er- 
lauterung auf die Unterschiede gegeniiber der ersten Aus- 
fuhrung. 

[0138] Nachdem in Schritt S 15 der Lenkwinkei 9 von dem 
Lenkwinkelsensor 5 erfasst ist, werden in den Schritten S8' 
und SI 3' die Fahrzeugposition "a" und die erwartete Parkpo- 
sition "a"' berechnet. Das Vorzeichen des Lenkwinkels 0 ist 
"+", wenn nach rechts gelenkt. wird, und wenn nach 
links gelenkt wird. Um die Berechnung zu vereinfachen, 
wird in der vorliegenden Ausfuhrung das Vierradmodell von 
Fig. 15A durch das Zweiradmodell in Fig. 15B ersetzt. 
[0139] In Fig. 16A ist in einer mit weiBen Radem gezeigte 
Fahrzeugposition al (xcl, ycl) die Fahrzeugschragstellung 
relativ zur y-Achse mit p bezeichnet. Das Fahrzeug fahrt aus 
dieser Fahrzeugposition al urn eine Wegstrecke entspre- 
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chcml der Zahlung des Pulssignals mit einem Vorderrad- 
schwenkwinkel 9T zu einer mil schwarzen Radern gezeig- 
lun Fahrzeugposition a2 (xc2, yc2). Wenn die von der Posi- 
lion u 1 zur Position a2 zuriickgelegte Wegstrecke Au ist und 
5 der Schwenkradius R (= W/tan 0T), nimmt die Fahrzeug- 
schragstellung um a = Au/R zu, sodass sie p + a wird. Die 
Kdordinaten (xc2, yc2) der Fahrzeugposition a2 konnen als 
Koordinaten (xcl, ycl) der Fahrzeugposition al wie folgt 
ausgedriickt werden: 

to 

xc2 = xcl + (Rcos P-Rcos (p + a)} = xcl + R (cos p-cos 
(P + a)} 

yc2 = ycl + (Rsin(P + a)-RsinP) =ycl +R {sin (p + a) 
15 - sin P) 

[0140] Wenn ein Fahrzeuggeschwindigkeitssensor als der 
Fahrwegstreckensensor 3 verwendet wird, ist die vom Fahr- 
geschwindigkeitssensor erfasste zuriickgelegte Wegstrecke 

20 die Wegstrecke, die, im Falle eines Fahrzeugs mit Vorder- 
radantrieb, das kurvenauBere Vorderrad zuriickgelegt hat 
und, im Falle eines Fahrzeugs mit Hinterradantrieb, die 
Wegstrecke, die das kurvenauBere Hinterrad zuriickgelegt 
hat. Der Grund dafiir ist, dass der Fahrzeuggeschwindig- 

25 keitssensor allgemein nicht die Drehung eines Rads erfasst, 
sondem die Drehung einer Getriebewelle. Da die Drehung 
des kurveninneren Rads einen kleineren Kurvenradius be- 
sitzt, d. h. um eine kleine Wegstrecke fahrt, wird sie wah- 
rend der Kurvenfahrt durch das Differentialgetriebe verzo- 

30 gert, sodass die Raddrehung durch den Fahrzeuggeschwin- 
digkeitssensor nicht korrekt erfasst werden kann. 
[0141] Wenn ein an jedem der Rader vorgesehener Radge- 
schwindigkeitssensor als Fahrwegstreckensensor 3 verwen- 
det wird, kann der Radgeschwindigkeitssensor die zuriick- 

35 gelegte Wegstrecke des Rads erfassen, an dem der Radge- 
schwindigkeitssensor angebracht ist. 

[0142] Wenn bei spiels weise der Fahrwegstreckensensor 3 
die von dem kurvenauBeren Vorderrad zuriickgelegte Weg- 
strecke erfasst, erhalt man die Schragstellung a, wenn das 

40 Fahrzeug um einen Zahler fahrt, aus a = AS/Rfo, wobei AS 
die pro Zahlung zuriickgelegte Wegstrecke ist und Rib der 
Schwenkradius des kurvenauBeren Vorderrads. Wenn der 
Fahrwegstreckensensor 3 die vom kurveninneren Vorderrad 
zuriickgelegte Wegstrecke erfasst, erhalt man die Schrag- 

45 stellung a, wenn das Fahrzeug um einen Zahler fahrt, aus a 
= AS/Rfi, wobei AS die pro Zahlung zuriickgelegte Weg- 
strecke ist und Rfi der Schwenkradius des kurveninneren 
Vorderrads. Wenn der Fahrwegstreckensensor 3 die vom 
kurvenauBeren Hinterrad zuriickgelegte Wegstrecke erfasst, 

50 erhalt man die Schragstellung a, wenn das Fahrzeug um ei- 
nen Zahler fahrt , aus a = AS/Rro, wobei AS die pro Zahlung 
zuriickgelegte Wegstrecke ist und Rro der Schwenkradius 
des kurvenauBeren Hinterrads. Wenn der Wegstreckensen- 
sor 3 die vom kurveninneren Hinterrad zuriickgelegte Weg- 

55 strecke erfasst, erhalt man die Schragstellung a, wenn das 
Fahrzeug um einen Zahler fahrt, aus a = AS/Rri, wobei AS 
die pro Zahlung zuriickgelegte Wegstrecke ist und Rri der 
Schwenkradius des kurveninneren Hinterrads ist. 
[0143] Wie in Fig. 17 gezeigt, erhalt man den Schwenkra- 

60 dius Rro des kurvenauBeren Hinterrads aus: 

Rro = R+ 172 

und den Schwenkradius Rri des kurveninneren Hinterrads 
65 aus: 

Rri = R - T72 
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vvohei I" die Spurweite zwischen den rechicn und linken Ra- 
licrn isi. 

1 01 44 1 Den Schwenkradius Rfo des kurvenauBeren Vor- 
dcrrads erhalt man aus: 

Rfo = (W 2 + Rro 2 ) l/2 

und den Schwenkradius Rfi des kurveninneren Vorderrads 
erhali man aus: 

Rli = (W 2 + Rri 2 ) l/2 . 

10145 1 Wenn man die oben erwahnten Punkte beriicksich- 
ligi, konnen z. B, die Koordinaten (xc2, yc2) der- Fahrzeug- 
position a2 nach der Bewegung mitteis der Koordinaten 
(xcl, ycl) der Fahrzeugposition al vor der Bewegung aus 
der in Fig. 16A gezeigten Beziehung heraus entnommen 
werden, wenn der Fahrzeuggeschwindigkeitssensor eines 
Fahrzeugs mit Vorderradantrieb als der Fahrwegstrecken- 
sensor 3 benutzt wird, wie folgt: 

xc2 = xcl + Ax 

= xcl + R {cos 0 - cos (p + oc)} 

= xc 1 + (W/tan 0T) {cos P - cos (p + a) } 

yc2 = ycl + Ay 

= xcl + R {sin (P + a) - sin 0} 

= xcl + (W/tan 0T {sin (p + a) - sin p) 

a = AS/Rfo 

= AS/(W 2 + Rro 2 ) 1/2 

= AS/{ W 2 + (W/tan OT + T2) z } m 

[0146] Die Fahrzeugposition "a" kann somit aktualisiert 
werden, indem man die Anderung Ax der x-Koordinate und 
die Anderung Ay der y-Koordinate jedesmal berechnet, 
wenn das Pulssignal gezahlt wird, und diese Anderungen Ax 
und Ay zu den Koordinaten (xcl, ycl) der gegenwartigen 
Fahrzeugposition al addiert, um hierdurch die Fahrzeugpo- 
sition "a" nacheinander zu berechnen. Hierbei wird eine 
Fahrzeugschragstellung von 0 + a als neue Schragstellung P 
benutzt. Da femer in der Startposition P = 0 ist, wird bei der 
Initialisierung von Schritt SI P auf 0 gesetzt. 
[0147] Es wird nun die Berechnung der Fahrzeugposition 
"a", wenn das Fahrzeug ruckwarts fahrt, in Schritt SI 3' er- 
lautert. Wie in Fig. 16B gezeigt, konnen unter Verwendurig 
des gleichen Verfahrens wie dem zur Berechnung der Fahr- 
zeugposition "a" bei Vorwartsfahrt, die folgenden Gleichun- 
gen abgeleitet werden. Es versteht sich, dass das a fur Vor- 
wartsfahrt im Falle der Ruckwarts fahrt durch -<x ersetzt 
wird. 

xc2 = xcl + {RcosP-Rcos (p-a)) 
= xcl +R{cosP-cos (P-a)) 

yc2 = ycl + {R sin (p - a) - R sin p) 
= ycl + R{sin(J3-a)-sinp} 

[0148] Wenn die Koordinaten der Fahrzeugposition "a" 
(xc, yc) sind, werden Ax und Ay jedesmal berechnet, wenn 
das Fahrzeug um einen Zahler ruckwarts fahrt, und die Ko- 
ordinaten (xc + Ax, yc + Ay), die durch Addieren von Ax und 
Ay zu der Fahrzeugposition "a" (xc, yc) erhallen sind, wer- 
den als die neue Fahrzeugposition "a" (xc, yc) verwendet, 
um hierdurch die Fahrzeugposition "a" zu berechnen. Hier- 
bei wird eine Fahrzeugschragstellung von P - a als neue 
Schragstellung p benutzt. 

[0149] Es wird nun die Berechnung der erwarteten Park- 
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position "a"' erlauten. Die Idee ist die gleiche wie die in der 
ersten Ausfuhrung. Wie in Fig. 18 gezeigt, fahrt das Fahr- 
zeug von der Fa hr/.eug position "a" ruckwarts, wahrend der 
Vorderradlenkwinkcl 9 beim maximal linken Lenkwinkel 
5 von 0T verbleibi. und eine Position, wo die Fahrzeugschrag- 
stellung relativ /.ur Startposition 90° wird, eine erwartete 
Parkposition "a"" ist. Wenn die Koordinaten der Fahrzeug- 
position "a" (xc, yc) sind und die Fahrzeugschragstellung P 
ist, erhali man die x-Koordinate xtder erwarteten Parkposi- 

10 tion "a"' aus xt = xc ■- R cos P - W/2 aus Fig. 18. Wie im 
Falle der ersten Ausfuhrung ist, wenn xt (= xc - R cos p 
W/2) > -W - Foh, wie in Fig. 1 8 gezeigt, xt = -W - Foh. Die 
y-Koordinate yt der erwarteten Parkposition "a"' erhalt man 
aus yt = yc - (R -- R sin P) = yc - R(l - sin P) aus Fig. 18. 

15 Zusatzlich lassen sich xc, yc und p in der gleichen Weise er- 
halten, wie in der oben erwahnten Berechnung der Fahr- 
zeugposition "a". 

[0150] Wenn in Schritt S 14' bestimmt wird, dass der Fah- 
rer das Linksruckwansparken begonnen hat, wird die Ein- 

20 parkhilfe beendet. D. h. im Falle des Linksruckwartsparkens 
wird, da der Fahrer das Fahrzeug durch Linksdrehung des 
Lenkrads verschwenkt, wenn der vom Lenkwinkelsensor 5. 
erfasste Lenkwinkel 6 einen vorbestimrnten Wert 0s von 
z. B. 360° uberschreitet, wenn das Fahrzeug ruckwarts fahrt , 

25 bestimmt, dass das Linksruckwartsparken begonnen hat und 
die Einparkhilfe beendet wird. Da, wie oben beschrieben, in 
Schritt S14' das Vorzeichen des Lenkwinkels 6 minus ist, 
wenn. das Lenkrad nach links gedreht wird, wird die Bestim- 
mung davon, ob der Lenkwinkel 9 den vorbestimrnten Wert 

30 0s uberschreitet, ausgedriickt als -8 < -0s. 

[0151] Die dritte Ausfuhrung der Erfindung wird nun an- 
hand der Fig. 19 bis 22 erlautert. 

[0152] Wenn in der dritten Ausfuhrung das Linksruck- 
wartsparken durchgefuhrt wird, fahrt das Fahrzeug von ei- 

35 ner Startposition zu einer Ruckwartsstartposition, genauso 
wie in der obigen zweiten Ausfuhrung vorwarts und nach 
rechts. Der Kurs, entlang dem das Fahrzeug von der Startpo- 
sition zu der Ruckwartsstartposition fahrt, ist der gleiche 
wie in der zweiten Ausfuhrung der Fig. 12 und 13. 

40 [0153] Wenn, wie in Fig. 13 gezeigt, das Fahrzeug die 
korrekte Ruckwartsstartposition erreicht, bestimmen das er- 
ste Bestimmungsmittel Ml und das zweite Bestimmungs- 
mittel M2, dass die auf der Anzeigeeinheit 8 angezeigte er- 
wartete Parkposition mit der Zielparkposition viberein- 

45 stimmt, und das Benachrichtigungsmittel M6 benachrichtigt 
den Fahrer durch Betatigung des Summers 9. Die erwartete 
Ortskurve und die erwartete Parkposition sind an diesem 
Punkt jene, die erhalten werden, wenn das Fahrzeug ruck- 
warts fahrt, wahrend das Lenkrad mit dem maximalen Lenk- 

50 winkel nach links gehallen wird. Wenn der Ruckwartsschal- 
ter 6 erfasst, dass der Fahrer das Fahrzeug and der Ruck- 
wartsstartposition gestoppt hat und den Wahlhebel in den 
Ruckwartsbereich umgeschaltet hat, werden die erwartete 
Ortskurve und die erwartete Parkposition auf der Anzeige- 

55 einheit 8 von jenen, die man bei Ruckwartsfahrt des Fahr- 
zeugs mit maximalem Lenkwinkel erhalt, zu jenen geandert , 
die man im Falle der Ruckwartsfahrt des Fahrzeugs mit dern 
gegenwartigen Lenkwinkel erhalt (Fig. 19). Da, wie in Fig. 
19 gezeigt, der Lenkwinkel klein ist, nimmt der Schwenkra- 

60 dius zu und die erwartete Parkposition liegt auRerhalb der 
Anzeigeeinheit 8. 

[0154] Durch Andern der angezeigten Farbe oder des Li- 
nientyps, wie etwa Liniendicke, durchgehende Linie, unter- 
brochene Linie, gepunktete Linie oder dgl., der Zielparkpo- 
65 sition, der Fahrzeugposition, der erwarteten Ortskurve und 
der erwarteten Parkposition auf der Anzeigeeinheit einher- 
gehend mit den oben erwahnten Anderungen in der An- 
zeige, kann der Fahrer zuverlassig erkennen, dass sich die 
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Anzeige entsprechend dem gegenwartigen Lenkwinkel gc- 
andert hat. 

[0155] Wenn das Lenkrad nach links gedreht wird in ei- 
nem Zustand, in dem das Fahrzeug in der Ruckwartsstart- 
stellung angehalten hai. naherl sich die erwartete Parkposi- 
tion entsprechend allmahlich der Zielparkposition an (Fig. 
20) und stimmt schlieKlich rnit der Zielparkposition iiberein 
(Fig. 21). Wenn daher das Fahrzeug ruckwarts fahrt, wah- 
rend der Lenkwinkel in diesem Zustand, gehalten wird, kann 
das Fahrzeug korrekt zur Zielparkposition geleitet werden. 
Da die erwartete Parkposition somit frei durch Einstellen 
des Lenkwinkel s geandert werden kann, auch wenn das 
Fahrzeug, nach Uberfahren der korrekten Ruckwarts startpo- 
sition um ein gewisses AusmaB, anhalt, kann das Fahrzeug 
ohne jede Schwierigkeit von hier zur Zielparkposition gelei- 
tet werden. 

[0156] Wenn die erwartete Parkposition rnit der Zielpark- 
position durch Drehen des Lenkrads in Ubereinstimmung 
gebracht wird und eine vorbestimmte Zeit von z. B. 3 Se- 
kunden abgelaufen ist in einem Zustand, in dem der Lenk- 
winkel gehalten wird, kann ebenfalls bestimmt werden, dass 
der Fahrer die korrekte Ruckwartsstartposition erkannt hat, 
und das Benachrichtigungsmittel 6 benachrichtigt den Fah- 
rer durch Andern der Anzeige auf der Anzeigeeinheit 8 oder 
durch Betatigung des Summers 9. 

[0157] Dieser Vorgang wird nachfolgend im Detail an- 
hand des Flussdiagramms von Fig. 22 erlautert. Wie aus 
dem Vergleich des Flussdiagramms von Fig. 22 mit dem 
Flussdiagramm von Fig. 14 der zweiten Ausfiihrung ersicht- 
lich, besitzt die dritte Ausfiihrung zwischen den Schritten S3 
und S4 zusatzliche Schritte S 16 bis S 19, und der Inhalt von 
Schritt S13" unterscheidet sich von jenem des obigen ent- 
sprechenden Schritts SI 3'. Abgesehen hiervon sind die ver- 
bleibenden Schritte die gleichen wie die in der zweiten Aus- 
fiihrung, und daher konzentriert sich deren Erlauterung auf 
die Unterschiede gegeniiber der zweiten Ausfiihrung. 
[0158] Wenn das Fahrzeug in der Ruckwartsstartstellung 
anhalt und in Schritt S3 keine Eingabe von dem Fahrweg- 
streckensensor 3 kommt, sofern der Ruckwarts sc halter 6 
EINgeschaltet ist und in Schritt S16 der Riickwartsbereich 
gewahlt ist, erfasst in Schritt S17 der Lenkwinkelsensor 5 
einen Lenkwinkel 0. In Schritt S18 wird eine erwartete 
Parkposition entsprechend dem so erfassten Lenkwinkel 0 
berechnet, und diese erwartete Parkposition wird in Schritt 
S19 auf der Anzeigeeinheit 8 angezeigt. Wenn infolge der 
Lenkbetatigung in dem obigen Schritt S17 die erwartete 
Parkposition mit der Zielparkposition ubereinstimmt und 
aus der Ruckwartsstartposition ruckwarts losgefahren wird, 
geht die Routine zu Schritt S5 weiter, da eine Eingabe von 
dem Fahrwegstrecken sensor 3 in Schritt S3 der nachsten 
Schleife vorhanden ist. 

[0159] Die Berechnurig der erwarteten Parkposition in 
Schritt SI 3" verwendet den im obigen Schritt S17 erfassten 
Lenkwinkel 0. Die erwartete Parkposition wird, falls das 
Fahrzeug mit dem gegenwartigen Lenkwinkel 0 ruckwarts 
fahrt, somit auf der Anzeigeeinheit 8 angezeigt, wodurch 
der Fahrer die aktualisierte erwartete Parkposition erkennen 
kann. 

[0160] In den obigen ersten bis dritten Ausfuhrungen ist 
das Linksruckwartsparken dargestellt. Obwohl beim 
Rechtsriickwartsparken rechts und links ausgetauscht sind, 
sind die Vorgange im Wesentlichen die gleichen wie beim 
oben beschriebenen Linksruckwartsparken. Eine Erlaute- 
rung ware redundant und wird daher weggelassen. 
[0161] Die vierte Ausfiihrung, die sich auf die Einpark- 
hilfe beim Linksparallelparken bezieht, wird nachfolgend 
anhand der Fig. 23 bis 35 erlautert . 

[0162] Wenn, wie in Fig. 23 gezeigt, das Linksparallelpar- 
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ken durchgefuhrt wird, naherl. sich /.uersi der Fahrer einer 
Zielparkposition oder einer Parklucke an, sodass das Fahr- 
zeug parallel zur Zielparkposition isi, und stoppt das Fahr- 
zeug an einer Position oder. St art posit ion, wo eine Markie- 

5 rung vorgesehen ist, beispielsweise innerhalb einer Tiir, die 
rnit der auBeren vorderen Ecke der Zielparkposition uber- 
einstimmt, und wo ein vorbestimrnter Absiand L zwischen 
dem Fahrzeug und dem Eingang zur Zielparkposition si- 
chergestellt ist. Wenn der Fahrer in dieser Position den Be- 

io dienschalter 2 EINschaltet, um einen "Linksparailelparkmo- 
dus" zu wahien, zeigt die Anzeigeeinheit 8 die Zielparkposi- 
tion, die eigene Fahrzeugposition, die erwartete Ortskurve 
von der Fahrzeugposition zu der Zielparkposition, eine er- 
wartete Parkposition, wenn der erwarteten Ortskurve ge- 

15 folgt wird, sowie eine Umlenkposition, wo der Lenkwinkel 
auf der erwarteten Ortskurve gewechselt wird, an. Wenn 
sich das Fahrzeug in der Startposition berindet, stimmt die 
erwartete Parkposition nicht mit der Zielparkposition iiber- 
ein. 

20 [0163] Daher fahrt der Fahrer das Fahrzeug von der Start- 
position zur Ruckwartsstartposition vorwarts und halt an. 
Nach dem Drehen des Lenkrads zum maximalen Lenkwin- 
kel nach links fahrt der Fahrer das Fahrzeug ruckwarts zur 
Umlenkposition und halt an. Nach dem Drehen des Lenk- 

25 rads bis zum maximalen Lenkwinkel nach rechts fahrt dann 
der Fahrer das Fahrzeug ruckwarts in die erwartete Parkpo- 
sition. Anders gesagt, das Linksparallelparken ist eine Kom- 
bination einer ersten Halfte, die das Linksruckwartsparken 
umfasst, und einer zweiten Halfte, die das Rechtsruckwarts- 

30 parken umfasst, was als Anwendung der obigen dritten Aus- 
fiihrung angesehen werden kann. Die Umlenkposition der 
dritten Ausfiihrung entspricht somit der Zielparkposition 
des Linksruckwartsparkens, dies ist die erste Halfte des 
Linksparallelparkens. 

35 [0164] Wenn der Fahrer das Fahrzeug aus der Startposi- 
tion von Fig. 23 vorwarts und nach rechts fahrt, stoppt, da 
sich die erwartete Parkposition an der Anzeige 8 gemaB Fig. 
24 bewegt, der Fahrer das Fahrzeug an einer Position oder 
an einer Ruckwartsstartposition, wo die erwartete Parkposi- 

40 tion korrekt mit der Zielparkposition ubereinstimmt. Wenn 
das erste Bestimmungsmittel Ml und das zweite Bestim- 
mungsmittel M2 bestimmen, dass die erwartete Parkposi- 
tion mit der Zielparkposition ubereingestimmt hat, wird der 
Summer 9 betrieben. Der Fahrer kann daher erkennen, dass 

45 das Fahrzeug die korrekte Ruckwartsstartposition erreicht 
hat, nicht nur auf der Anzeige der Anzeigeeinheit 8, sondern 
auch durch den Ton des Summers 9. 

[0165] Wenn der Fahrer in der Ruckwartsstartposition den 
Wahlhebel zur Wahl des Ruckwartsbereichs betatigt, wie in 

50 Fig. 25 gezeigt, wird die Umlenkposition, die auf der An- 
zeigeeinheit 8 als Umlenkposition fur den Fall angezeigt 
wurde, wo das Fahrzeug mit dem maximal linken Lenkwin- 
kel ruckwarts fahrt, durch eine Umlenkposition ausge- 
tauscht, die sich ergibt, wenn das Fahrzeug mit dem gegen- 

55 wartigen Lenkwinkel ruckwarts fahrt. Die erwartete Parkpo- 
sition wird in diesem Fail auf eine Position gesetzt, die sich 
ergibt, wenn das Fahrzeug aus der neuen Umlenkposition 
mit dem maximalen Lenkwinkel nach rechts ruckwarts 
fahrt. Wenn der Fahrer das Lenkrad in der Ruck w arts start- 

60 position weiter nach links dreht, wie in Fig. 26 gezeigt, be- 
wegen sich die Umlenkposition und die erwartete Parkposi- 
tion, und die erwartete Parkposition stimmt schlieBlich mit 
der Zielparkposition iiberein. Durch Ruckwarts fahren des 
Fahrzeugs aus der Ruckwartsstartposition unter Beibehalt 

65 dieses Lenkwinkels kann das Fahrzeug in die Umlenkposi- 
tion geleitet werden, wie in Fig. 27 gezeigt. 
[0166] Wenn das zweite Bestimmungsmittel M2 und das 
dritte Bestimmungsmittel M3 bestimmen, dass das Fahr- 
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zeug die Urnlenkposition erreicht hat, wird der Summer 9 
betrieben. Auch wenn der Fahrer das Fahrzeug in der Urn- 
lenkposition anhalt, wird die Anzeige fiir den Fall, dass der 
Fahrer mil dern maximalen Lenkwinkel nach rechis ruck- 
warts fahrt, in eine Anzeige fiir den Fall geanderL dass das 
Fahrzeug mil dem gegenwartigen Lenkwinkel ruckwam 
fahrt, wie in Fig. 28 gezeigt. Wenn anschlieBend der Fahrer 
an der Urnlenkposition das Lenkrad weiter nach rechts 
dreht, anden sich die erwartete Tarkposition auf der An- 
zeigeeinheit 8 und stimmt schlie!31ich rnit der Zielparkposi- io 
tion uberein, wie in Fig. 29 gezeigt. Wenn das Fahrzeug in 
diesem Zustand unter Beibehalt des Lenkwinkels ruck wans 
fahrt, wird das Fahrzeug von der Urnlenkposition zu der er- 
warteten Parkposition, d. h. der Zielparkposi tion, gelcitel, 
wie in Fig. 30 gezeigt. 15 
[0167] Wenn das Fahrzeug aus der Urnlenkposition ruck- 
warts losfahrt, andert sich das Bild auf der Anzeigeeinheit 8 
in ein vom Heckmonitor 7 aufgenommenes Bild des Be- 
reichs hinter dem Fahrzeug. 

[0168] Es besteht auch die Moglichkeit, die Anzeige auf 20 
der Anzeigeeinheit 8 in jene eines vom Heckmonitor 7 aut- 
genommenen Bilds des Bereichs hinter dem Fahrzeug zu 
andem, wahrend das Fahrzeug riickwarts fahrt, nachdern die 
erwartete Parkposition mit der Zielparkposition in Fig. 26 
ubereingestimmt hat, oder wahrend der Ruckwartsfahrt des 25 
Fahrzeugs, nachdern das Fahrzeug, infolge einer Lenkbeta- 
tigung, die Urnlenkposition erreicht hat und die erwartete 
Parkposition mit der Zielparkposition ubereingestimmt hat. 
Auch wenn der Fahrer beim Ruckwartsfahren auf die An- 
zeigeeinheit 8 blickt, kann daher, da das angezeigte Bild der 30 
Bereich hinter dem Fahrzeug ist, dem sich das Fahrzeug an- 
nahert, der Fahrer der Sicherheit ausreichende Aufmerk- 
samkeit schenken und kann mit Leichtigkeit einparken. 
[0169] Dieser Vorgang wird im Detail anhand der Fluss- 
diagramme der Fig. 31 und 32 erlautert. 35 
[0170] Wenn der Bedienschalter 2 eingeschaltet wird, 
werden zunachst in dem Initialisierungsschritt S21 Koordi- 
natenachsen vorgesehen, deren Ursprung an der auBeren 
vorderen Ecke der Zielparkposition liegt, wie in Fig. 33 ge- 
zeigt. Auch werden die Koordinaten (xc, yc) der Fahrzeug- 40 
position "a", die Koordinaten (xb, yb) der Urnlenkposition 
"b" sowie die Koordinaten (xt, yt) der erwafteten Parkposi- 
tion "a"' angegeben. Die erwartete Parkposition "a"' wird auf 
eine Position gesetzt, wo die rechte Seite des Fahrzeugs 
langs dem Eingang (x = 0) der Zielparkposition liegt, wie in 45 
Fig. 33 gezeigt. 

[0171] Die x-Koordinate xc der Fahrzeugposition "a" wird 
angegeben durch: 

xc = L + T/2 50 

wobei L der Abstand zwischen dem Eingang der Zielpark- 
position und der linken Seite des Fahrzeugs ist und T die 
Breite des Fahrzeugs ist. Die y-Koordinate yc der Fahrzeug- 
position "a" wird angegeben durch: 55 



[0172] Die y-Koordinate yb der Urnlenkposition "b" wird~ 
angegeben durch: 

5 yb = yc - Rl sin pa. 



[0173] Den Schwenkradius Rl erhalt man durch Rl = 
W/tan 0T1, wobei 6T1 der Vorderradschwenkwinkel ist, 
wenn das Lenkrad bis zum maximalen Lenkwinkel nach 
links gedreht ist. Die Fahrzeugschragstellung pa wird spater 
erlautert. Die x-Koordinate xt der erwarteten Parkposition 
"a"' erhalt man durch: 

xt = -T/2 

und die y-Koordinate yt der erwarteten Parkposition "a"' er- 
halt man durch: 



yc = -M 

wobei M der Abstand zwischen der Markierung und der 
Hinterradachse ist, da der rechte Vorderrand der Zielparkpo- 
sition und die Markierung beide auf der x-Achse liegen. Die 
x-Koordinate xb der Urnlenkposition "b" wird durch die fol- 
gende Gleichung angegeben, wobei Rl der Schwenkradius 
ist und pa die Schragstellung des Fahrzeugs an der Urnlenk- 
position "b" ist: 

xb = xc - Rl + Rl cos Pa 
= xc - Rl (1 - cos pa). 
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yt = yb - R2 sin pa. 

[0174] Den Schwenkradius R2 erhalt man durch R2 = 
W/tan 0T2, wobei 0T2 der Vorderradschwenkwinkel ist, 
wenn das Lenkrad bis zum maximalen Lenkwinkel nach 
rechts gedreht ist. 

[0175] Nachfolgend wird ein Verfahren zur Berechnung 
der Fahrzeugschragstellung pa an der Urnlenkposition er- 
lautert. Aus der geometrischen Beziehung in Fig. 33 ist die 
Summe des Abstands Rl (1 - cos pa) auf der x-Achse von 
der Fahrzeugposition "a" zu der Urnlenkposition "b" und 
dem Abstand R2 (1 - cos pa) auf der x-Achse von der Urn- 
lenkposition "b" zu der erwarteten Parkposition "a*" gleich 
dem Abstand xc + T/2 auf der x-Achse zwischen der Fahr- 
zeugposition "a" und der erwarteten Parkposition "a"'. Da- 
her ist die folgende Gleichung erfullt. 

Rl (1 - cos pa) + R2 (1 - cos pa) = xc + T/2. 

[0176] Diese Gleichung kann wie folgt umgestellt wer- 
den: 

pa = cos" 1 {(1 - xc - T/2)/(Rl + R2)}. 

[0177] In Schritt S21 wird die Fahrzeugschragstellung P 
auf 0 gesetzt, und ein Flag FLAG zum Anzeigen, dass das 
Fahrzeug die Urnlenkposition "b" erreicht hat, wird auf 0 ge- 
setzt. 

[0178] Die so berechhete Fahrzeugposition "a", die Urn- 
lenkposition "b" und die erwartete Parkposition "a"' werden 
auf der Anzeigeeinheit 8 in Schritt S22 angezeigt. Wenn 
eine Eingabe von dem Fan rwegstrecken sensor 3 im nach- 
sten Schritt S23 vorhanden ist, wird in Schritt S24 die Fahr- 
zeuggeschwindigkeit V berechnet. Wenn in Schritt S25 die 
Fahrzeuggeschwindigkeit V eine Fahrzeuggeschwindig- 
keitsgrenze VL von z. B. 10 km/h uberschreitet, wird die 
Einparkhilfe beendet, da die Moglichkeit besteht, dass das 
Fahrzeug der Zieltrajektorie nicht foigen konnte. Wenn in 
diesem Schritt S25 die Fahrzeuggeschwindigkeit V gleich 
pder kleiner als die Fahrzeuggrenzgeschwindigkeit. VL ist, 
wird in Schritt S26 der Lenkwinkel 0 erfasst, und wenn in 
Schritt S27 der Ruckwart.sschalter 6 AUSgeschaltet ist, geht 
die Routine zu Schritt S28 weiter, und wenn der Ruckwarts- 
schalter 6 ELNgeschaltet ist, geht die Routine zu Schritt S29 
weiter. Die Verfahren zur Berechnung der Fahrzeugposition 
"a" und der erwarteten Fahrzeugposition "a"' in den Schrit- 
ten S28 und S29 sind die gleichen wie die der obigen dritten 
Ausfiihrung und werden daher hier nicht erlautert. Nun wird 
ein Verfahren zur Berechnung der Urnlenkposition "b" an- 
hand von Fig. 34 erlautert, 
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[0179| Das Verfahren der Berechnung ilcr Umlenkposi- 
tion "b" is! grundlegend das gleiche wie das Verfahren der 
Berechnung der Umlenkposition "b", das bei der Initialisie- 
rung verwendet wird, unterscheidet sich jedoeh davon, dass 
das Fahrzeug an der Fahrzeugposition "a", d. h. der Ruck* 5 
wari ssiart position "a", urn p schraggesiellt ist. Wie aus Fig. 
34 ersichtlich, erhalt man die x-Koordinaie xb der Umlenk- 
position "b" aus: 

xb = xc - Rl cos p + Rl cos pa 10 
= xc Rl (cos p - cos pa). 

[0180] Die y-Koordinate der Umlenkposition "b" erhalt 
man aus: 

15 

yb - yc - Rl sin pa + Rl sin p 
= yc - Rl (sin pa - sin p). 

[0181] Wenn P gleich 0 ist, erhalt man das gleiche Ergeb- 
nis wie das, das man fur die Umlenkposition "b" bei der In- 20 
itialisierung erhalt. 

[0182] Nachfolgend wird ein Verfahren zur Berechnung 
der Fahrzeug schragstellung Pa an der Umlenkposition M b" 
erlautert. Aus dem gleichen Gesichtspunkt wie oben ist die 
Summe des Abstands Rl (cos p - cos pa) auf der x-Achse 25 
von der Fahrzeugposition "a" zur Umlenkposition "b" und 
des Abstands R2 (1 - cos pa) auf der x-Achse von der Um- 
lenkposition. "b" zu der erwarteten Parkposition "a"' gleich 
dem Abstand xc + T/2 auf der x-Achse zwischen der Fahr- 
zeugposition "a" und der erwarteten Parkposition "a"'. Da- 30 
her ist die folgende Gleichung erfullt. 

Rl (cos P - cos pa) + R2 (1 - cos pa) = xc + T/2. 

[0183] Diese Gleichung kann wie folgt umgestellt wer- 35 
den: 

pa = cos" 1 {(Rl cos P + R2)/(R1 + R2) - (xc + T/2)/(Rl + 
R2)}. 

40 

[0184] In Schritt S28 sind die Schwenkradien Rl und R2 
Schwenkradien, bei den en wahrend Vorwartsfahrt das Lenk- 
rad bis zum maximalen Lenkwinkel gedreht ist. In Schritt 
S29 ist der Schwenkradius Rl der Schwenkradius mit dem 
in Schritt S26 erfassten Ist-Lenkwinkel, und der Schwenkra- 45 
dius R2 ist der Schwenkradius, wenn bei Ruck wart sfahrt das 
Lenkrad bis zum maximalen Lenkwinkel gedreht ist. 
[0185] Dann werden in Schritt S30 die Fahrzeugposition 
"a", die Umlenkposition "b" und die erwartete Parkposition 
"a"', die in dem obigen Schritt S28 fur Vorwartsfahrt berech- 50 
net. wurden, auf der Anzeigeeinheit 8 angezeigt. Die Fahr- 
zeugposition "a", die Umlenkposition "b" und die erwartete 
Parkposition "a"', die im obigen Schritt S29 fur Ruckwarts- 
fahrt berechnet sind, werden in Schritt S30 auf der Anzeige- 
einheit 8 angezeigt, wenn in Schritt S3 1 der Lenkwinkel 0 in 55 
Richtung nach links einen vorbestimmten Wert 9s, z. B. 
360°, oder weniger einnimmt. Wenn der Lenkwinkel 0 in 
Richtung nach links den vorbestimmten Wert 0s in dem obi- 
gen Schritt S3 1 uberschreitet, wird bestimrnt, dass die Ruck- 
wart sfahrt aus der Ruckwartsstartposition "a" zu der Um- 60 
lenkposition "b" begonnen hat, und die Routine geht zum 
Flussdiagramm in Fig. 32 weiter. 

[0186] Wenn die Fahrzeugposition "a", die Umlenkposi- 
tion "b" und die erwartete Parkposition "a"' auf der Anzeige- 
einheit 8 in dern obigen Schritt S30 angezeigt werden, wird 65 
in Schritt. S32 bestimrnt, ob die erwartete Parkposition "a"' 
die Zielparkposition erreicht hat. Das Kriterium ist, ob das 
Hinterende des Fahrzeugs an der erwarteten Parkposition 
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"a" 1 sich uber das Hinterende der Zielparkposition hinaus 
bewegt hat. D. h. da in Fig. 34 die y-Koordinate des Hinter- 
endes des Fahrzeugs mil yt - Roh angegeben ist, wobei Roh 
ein Abstand zwischen der Hinterradachse und dem Hinter- 
ende des Fahrzeugs ist, wird, wenn yt - Roh > -Y, d. h. 
wenn yt > -Y + Roh, wobei die y-Koordinate des Hinteren- 
des der Zielparkposition mit -Y bezeichnet wird, bestimrnt, 
dass die erwartete Parkposition "a m die Zielparkposition er- 
reicht hat. 

[0187] Die y-Koordinale -Y des Hinterendes der Ziel- 
parkposition kann wie folgt erhalten werden. Anders gesagt, 
der Abstand Y ist der vom Fahrwegstreckensensor 3 erf assie 
Abstand von einer mit der punktierten Linie gezeigten Posi- 
tion, wo die Markierung des Fahrzeugs das Hinterende der 
Zielparkposition erreicht hat, zu einer Position, d. h. der 
Startposition, wo die Markierung des Fahrzeugs das Vorde- 
rende der Zielparkposition in Fig. 23 erreicht hat. 
[0188] Wenn die erwartete Parkposition "a"' die Zielpark- 
position in dem obigen Schritt S3 2 erreicht hat, wird in 
Schritt S33 die y-Koordinate yt der erwarteten Parkposition 
"a*" mit einem vorbestimmten Grenzwert YL verglichen. 
Wenn yt > yL erfullt ist, wird bestimrnt, dass das Fahrzeug 
uber eine geeignete Ruckwartsstartposition hinaus gefahren 
ist, und die Einparkhilfe wird beendet. Wenn yt > yL nicht 
erfullt ist und das Fahrzeug nicht uber die geeignete Ruck- 
wartsstartposition hinaus gefahren ist, wird in Schritt S34 
der Summer 9 betatigt, um das Fahrzeug anzuhalten, und die 
Routine geht zu Schritt S35 weiter. 

[0189] Wenn in Schritt S23 keine Eingabe von dem Fahr- 
wegstreckensensor 3 vorliegt, da das Fahrzeug an der Ruck- 
wartsstartposition stoppt, wenn der Ruckwartsschalter 6 in 
Schritt S36 eingeschaltet ist und somit der Riickwartsbe- 
reich gewahlt ist, erfasst der Lenkwinkelsensor 5 in Schritt 
S37 den Lenkwinkel 0. AnschlieBend werden in Schritt S38 
die Umlenkposition "b" und die erwartete Parkposition "a"' 
entsprechend dem so erfassten Lenkwinkel 0 berechnet, und 
die obige Umlenkposition "b" und die erwartete Parkposi- 
tion "a"' werden in Schritt S39 auf der Anzeigeeinheit 8 an- 
gezeigt. 

[0190] Das oben erlauterte Flussdiagramm von Fig. 31 
zeigt den Vorgang zwischen der Zeit, wenn das Fahrzeug die 
Ruckwartsstartposition aus der Startposition erreicht und 
stoppt, und der Zeit, wenn das Lenkrad weit nach links ge- 
dreht ist, um nick warts loszufahren. Andererseits zeigt das 
dem Flussdiagramm von Fig. 31 folgende Flussdiagramm 
von Fig. 32 den Vorgang zwischen der Zeit, wenn das Lenk- 
rad an der Umlenkposition weit nach rechts gedreht wird, 
um die erwartete Parkposition mit der Zielparkposition 
ubereinstimmen zu lassen, nachdem das Fahrzeug von der 
Ruckwartsstartposition zu der Umlenkposition gefahren ist, 
und der Zeit, wenn die Einparkhilfe beendet wird. Die In- 
halte der Schritte, deren Zahl im Flussdiagramm von Fig. 32 
mit einem " ' " versehen ist, sind im Wesentlichen die glei- 
chen wie die Schritte mit der entsprechenden Zahl im Fluss- 
diagramm von Fig. 31, und daher konzentriert sich die Er- 
lauterung auf die Inhalte der anderen Schritte. 
[0191] Das FLAG in den Schritten S40, S41 und S42 wird 
auf 0 gesetzt, bis das Fahrzeug die Umlenkposition erreicht, 
wie oben beschrieben, und wird auf 1 gesetzt, wenn das 
Fahrzeug die Umlenkposition erreicht. Schritt S40 ent- 
spricht einem Fall, wo das Fahrzeug gestoppt hat und der 
Ruckwartsschalter 6 EENgeschaltet ist. Die Umlenkposition 
und die erwartete Parkposition werden in Schritt S38a be- 
rechnet, wahrend FLAG gleich 0 ist und das Fahrzeug die 
Umlenkposition nicht erreicht hat. Nachdem FLAG gleich 1 
geworden ist und das Fahrzeug die Umlenkposition erreicht 
hat, wird in Schritt S38b die erwartete Parkposition allein 
berechnet. Schritt. S41 entspricht. dem Fall, dass das Fahr- 
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zeug vorwans fahrt. Die Umlenkposition und die erwarieic 
Parkposition werden in Schritt S28a berechnet, wahrcnd 
FLAG gleich 0 ist und das Fahrzeug die Umlenkposition 
nicht erreichi hat. Nachdem das FLAG gleich 1 geworden 
ist und das Fahrzeug die Umlenkposition erreichi hat. wird 5 
in Schritt S28b die erwartete Parkposition allein berechnci. 
Schritt S42 entspricht dem Fall, dass das Fahrzeug ruck- 
warts fahrt. Die Umlenkposition und die erwartete Parkposi- 
tion werden in Schritt S29a berechnet, wahrend FLAG 
gleich 0 ist und das Fahrzeug die Umlenkposition nicht cr- it) 
reicht hat. Nachdem FLAG gleich 1 geworden ist und das 
Fahrzeug die Umlenkposition erreicht hat, wird in Schritt 
S29b die erwartete Parkposition allein berechnet. 
[0192] In Schritt S43 wird berechnet, ob das Fahrzeug die 
Umlenkposition erreicht hat oder nicht. Diese Bestimmung 15 
erfolgtdurch Vergleich der Fahrzeugschragstellung p mil ei- 
ner vorab berechneten Schragstellung Pa an der Umlenkpo- 
sition. Wenn P an der Umlenkposition pa uberschreitet, 
muss, da das Fahrzeug auch durch anschlieBendes Drehen 
des Lenkrads nach rechts bis zum maximalen Lenkwinkel 2<) 
nicht bis zur Zielparkposition gefahren werden kann, nc- 
stimmt werden, ob das Fahrzeug die Umlenkposition er- 
reicht hat, bevor p das Pa uberschreitet. Daher wird be- 
stimmt, dass dann, wenn Pa > p > Pa - AP erfullt ist, das 
Fahrzeug die Umlenkposition erreicht hat. Wenn, wie oben 25 
beschrieben, die Winkelanderung, wenn sich das Fahrzeug 
um eine Wegstrecke entsprechend einer Impulssignalzah- 
lung mit maximalem Lenkwinkel bewegt, als a bezeichnet 
wird, ist das obige Ap eine Winkelanderung, die ein wenig 
groBer als a ist. Wenn der Bestimmungszustand als pa > p 30 
> 0a - Ap gesetzt ist, kann daher garantiert werden, dass 
der Wert von p, wenn ein bestimmtes Pulssignal ausgegeben 
wird, immer zwischen pa und pa - Ap fallt, und es kann ge- 
nau bestimmt werden, ob das Fahrzeug die Umlenkposition 
erreicht hat oder nicht. 35 
[0193] Wenn p > Pa - Ap in Schritt S43 nicht erfullt ist, 
wird zunachst bestimmt, dass das Fahrzeug die Umlenkpo- 
sition nicht erreicht hat und in Schritt S44 wird FLAG auf 0 
gesetzt. Wenn 0 > 0a - A|3 erfullt ist, wird bestimmt, dass 
das Fahrzeug die Umlenkposition erreicht hat, und in Schritt 40 
S45 wird FLAG auf 1 gesetzt. Nachdem im obigen Schritt 
S45 FLAG auf 1 gesetzt ist, wird, wenn in Schritt S46 pa > 
P erfullt ist, der Summer 9 in Schritt S34' bestatigt, um den 
Fahrer zu benachrichtigen, dass das Fahrzeug die Umlenk- 
position erreicht hat. Wenn das Fahrzeug uber die Umlenk- 45 
position hinaus gefahren ist und die Schragstellung p einen 
Grenzwert PL in Schritt S47 uberschreitet, wird die Ein- 
parkhilfe beendet, da es unmoglich ist, das Fahrzeug bis zur 
Zielparkposition zu fuhren. 

[0194] Wenn das Fahrzeug die Umlenkposition erreicht 50 
und anhait, dreht der Fahrer das Lenkrad weit nach rechts, 
um die erwartete Parkposition mit der Zielparkposition 
iibereinstimmen zu lassen, und beginnt dann, ruck warts zur 
Zielparkposition zu fahren. Im Ergebnis wird in Schritt S3F 
erfasst, dass der Lenkwinkel 0. einen vorbestimmten Lenk- 55 
winkel 0s von z. B. 360° uberschritten hat, und daher wird 
an diesem Punkt die Einparkhilfe beendet. Die Zielparkpo- 
sition, die Fahrzeugposition und die erwartete Ortskurve 
und die erwartete Parkposition, die auf der Anzeigeeinheit 8 
angezeigt wurden, werden durch ein vom Heckmonitor 7 60 
aufgenommenes Bild des Bereichs hinter dem Fahrzeug er- 
setzt. 

[0195] Die Erfindung kann wie folgt modifiziert werden, 
ohne vom Umfang der in den Anspruchen definierten Erfin- 
dung abzuweichen. t 65 
[0196] Wenn z. B. in den dritten und vierten Ausfuhrun- 
gen im Hinblick auf den Lenkwinkel 9 der maximale Lenk- 
winkel durch einen Lenkwinkel ersetzt wird, der ein wenig 
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kleiner ist, z. B. 30°, als der maximale Lenkwinkel, kann, 
wenn der Fahrer die erwartete Parkposition durch Betati- 
gung des Lenkrads einstellt, der Fahrer das Lenkrad in der 
Richtung drehen, die den Sch wenk winkel verstarkt, wo- 
durch das Einstellen leichter wird. 

[0197] In den Ausfiihrungen werden die Fahrzeugposi- 
tion, die Zielposition, die erwartete Parkposition und die er- 
wartete Ortskurve auf der Anzeigeeinheit 8 angezeigt, wo- 
bei aber die erwartete Ortskurve weggelassen werden kann. 
In den Ausfiihrungen wird die vorliegende Fahrzeugposition 
durch ein Bild eines Fahrzeugs dargestellt. Wenn jedoch die 
erwartete Ortskurve angezeigt wird, kann die Anzeige der 
Fahrzeugposition auch weggelassen werden, da das Ende 
der erwarteten Ortskurve die Fahrzeugposition angibt. 
[0198] Ein erflndungsgemaBes Einparkhilfssystem ist zu 
betatigen, wenn der Fahrer zu Anfang das Fahrzeug langs 
einer Zielparkposition anhait, sodass eine innerhalb einer 
Tur vorgesehene Markierung mit einer Mittellinie der Ziel- 
parkposition ubereinstimmt, wenn der Fahrer beim Links- 
rue kwartseinparken unterstiitzt wird. Das Fahrzeug ist um 
einen vorbestimmten Abstand vom Eingang zur Zielparkpo- 
sition entfernt, wenn der Fahrer den Bedienschalter (2) ein- 
schaltet. Eine Anzeigeeinheit (8) zeigt dann die Zielparkpo- 
sition, die gegenwartige Fahrzeugposition und eine erwar- 
tete Parkposition an. Die erwartete Parkposition ist eine Po- 
sition, die das Fahrzeug erreicht, wenn es mit vollstandig 
nach links gedrehtem Lenkrad nick warts fahrt. Wenn daher 
der Fahrer das Fahrzeug vor warts zu einer Position fahrt, wo 
die erwartete Parkposition mit der Zielparkposition uberein- 
stimmt und das Fahrzeug aus dieser Position um 90° wah- 
rend vollstandiger Linksdrehung des Lenkrads riickwarts 
fahrt, kann das Fahrzeug zuverlassig zur Zielparkposition 
geleitet werden. 

Patentanspniche 

1. Einparkhilfssystem, umfassend: 

eine Anzeigeeinheit (8), um einem Fahrer eine Ziel- 
parkposition, eine Fahrzeugposition sowie eine erwar- 
tete Parkposition, wo das Fahrzeug mit einem vorbe- 
stimmten Lenkwinkel (6) fahrt, visuell anzuzeigen; 
und 

einen Bedienschalter (2) zum Wahlen eines Einpark- 
hilfs modus, 

wobei die Anzeigeeinheit (8), wenn durch den Bedien- 
schalter (2) ein Einparkhilfsmodus gewahlt ist, die 
Zielparkposition, die Fahrzeugposition und die erwar- 
tete Parkposition sowie eine Anderung der Fahrzeug- 
position oder/und der erwarteten Parkposition relativ 
zur Zielparkposition gema/3 einer Anderung der Bewe- 
gung des Fahrzeugs oder/und des Lenkwinkels (0) an- 
zeigt. 

2. Einparkhilfssystem nach Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass die Anzeigeeinheit (8) ferner dem 
Fahrer eine erwartete Ortskurve, wenn das Fahrzeug 
mit dem vorbestimmten Lenkwinkel (0) fahrt, sowie 
eine Anderung der erwarteten Ortskurve relativ zur 
Zielparkposition gemaB der Anderung der Bewegung 
des Fahrzeugs oder/und des Lenkwinkels (0) visuell 
anzeigt. 

3. Einparkhilfssystem nach Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass der vorbestimmte Lenkwinkel (0) 
ein maximaler Lenkwinkel in Rechts- oder Linksrich- 
tung des Fahrzeugs ist. 

4. Einparkhilfssystem nach Anspruch 1, gekennzeich- 
net. durch ein erstes Bestimmungsmittel (Ml), um das 
Auftreten eines Ereignisses, dass die erwartete Parkpo- 
sition mit der Zielparkposition ubereinstimmt, eine 
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vorbestimmte /.cit irn Ubereinstimmungszustand abge- 
laufen ist sowie eine Zeit unmittelbar vor der Uberein- 
stimmung der Posilionen, auf der Basis der Anderung 
der Bewegung des Fahrzeugs oder/und des Lenkwin- 
kels (0) zu bestirnmen. 5 

5. Einparkhilfssystem nach Anspruch 4, gekennzeich- 
net durch Benachrichtigungsmittel (M6, 8, 9) zuni Be- 
nachrichtigen des Fahrers, wenn das erste Bestim- 
mungsmittel (Ml) das Auftreten eines der Ereignisse, 
dass die erwartete Parkposition rnit der Zielparkposi- 10 
tion ubereinstimmt, die vorbestimmte Zeit im Uberein- 
stimmungszustand abgelaufen ist sowie die Zeit unmit- 
telbar vor der Ubereinstimmung der Positionen, be- 
stimmt hat. 

6. Einparkhilfssystem nach Anspruch 5, dadurch ge- 15 
kennzeichnet, dass das Benachrichtigungsmittel (9) 
den Fahrer durch einen Ton benachrichtigt. 

7. Einparkhilfssystem nach Anspruch 5, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass das Benachrichtigungsmittel (8) 
den Fahrer benachrichtigt, indent es eine Anzeigeforrn 20 
der Zielparkposi tion oder/und der Fahrzeugposition 
oder/und der erwarteten Ortskurve oder/und der erwar- 
teten Parkposition, die auf der Anzeigeeinheit (8) ange- 
zeigt werden, andert. 

8. Einparkhilfssystem nach Anspruch 7, dadurch ge- 25 
kennzeichnet, dass die Anzeigeforrn eine Farbe oder 
Linie ist. 

9. Einparkhilfssystem nach Anspruch 5, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass das Benachrichtigungsmittel (8) 
den Fahrer benachrichtigt, indem es auf der Anzeige- 30 
einheit (8) eine Schriftzeichenfolge anzeigt, die das 
Auftreten eines der Ereignisse, dass die erwartete Park- 
position mit der Zielparkposition ubereinstimmt, die 
vorbestimmte Zeit in dem Ubereinstimmungszustand 
abgelaufen ist sowie die Zeit unmittelbar vor der Uber- 35 
einstimmung der Positionen, angibt. 

10. Einparkhilfssystem nach Anspruch 5, gekenn- 
zeichnet durch einen Heckmonitor (7) zur Aufnahme 
eines Bilds eines Bereichs hinter demFahrzeug, wobei 
das Benachrichtigungsmittel (8) den Fahrer benach- 40 
richtigt, indem es das von dem Heckmonitor (7) aufge- 
nommene Bild auf der Anzeigeeinheit (8) anzeigt. 

11. Einparkhilfssystem nach Anspruch 5, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass die Benachrichtigung durch das Be- 
nachrichtigungsmittel (M6, 8, 9) uber eine vorbe- 45 
stimmte Zeit durchgefuhrt wird. 

12. Einparkhilfssystem nach Anspruch 1, gekenn- 
zeichnet durch eine Mafkierung, die beim Anhalten des 
Fahrzeugs zu benutzen ist, sodass die Zielparkposition 
und die Fahrzeugposition eine vorbestimmte Positions- 50 
beziehung aufweisen, wenn mit dem Bedienschalter 
(2) der Einparkhilfsmodus gewahlt wird. 

13. Einparkhilfssystem nach Anspruch 1, gekenn- 
zeichnet durch ein erstes Loschmittel (M4) zum L6- 
schen des Einparkhilfsmodus, wenn eine Differenz 55 
zwischen der Zielparkposition und der erwarteten 
Parkposition einen vorbestimmten Wert uberschreitet. 

14. Einparkhilfssystem nach Anspruch 1, gekenn- 
zeichnet durch ein zweites Bestimmungsmittel (M2) 
zur Besummung, ob die Fahrzeugposition mil einer 60 
vorbestimmten Position auf der Ortskurve zu der Ziel- 
parkposition, an der der Betriebszustand des Fahrzeugs 
geandert. wird, Ubereinstimmt. 

15. Einparkhilfssystem nach Anspruch 14, gekenn- 
zeichnet durch ein Benachrichtigungsmittel (M6, 8, 9) 65 
zum Be^iachricfitigen des Fahrers, wenn das zweite Be- 
stimmungsmittel (M2) das Auftreten eines Ereignisses, 
dass die Fahrzeugposition mit der vorbestimmten Posi- 
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tion ubereinstimmt, eine vorbestimmte Zeit im Uber- 
einstimmungszustand abgelaufen ist sowie eine Zeit 
unmittelbar vor der Ubereinstimmung der Positionen, 
bestimmt. 

16. Einparkhilfssystem nach Anspruch 15, dadurch 
gekennzeichnet, dass das Benachrichtigungsmittel (9) 
den Fahrer durch einen Ton benachrichugt. 

17. Einparkhilfssystem nach Anspruch 15, dadurch 
gekennzeichnet, dass das Benachrichtigungsmittel (8) 
den Fahrer benachrichtigt, indem es eine Anzeigeforrn 
der Zielparkposition oder/und der Fahrzeugposition 
oder/und der erwarteten Ortskurve oder/und der erwar- 
teten Parkposition, die auf der Anzeigeeinheit (8) ange- 
zeigt werden, andert. 

18. Einparkhilfssystem nach Anspruch 17, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Anzeigeforrn eine Farbe oder 
Linie ist. 

19. Einparkhilfssystem nach Anspruch 15, dadurch 
gekennzeichnet, dass das Benachrichtigungsmittel (8) 
den Fahrer benachrichtigt, indem es auf der Anzeige- 
einheit (8) eine Schriftzeichenfolge anzeigt, die das 
Auftreten eines der Ereignisse, dass die Fahrzeugposi- 
tion mit der vorbestimmten Position ubereinstimmt, die 
vorbestimmte Zeit in dem Ubereinstimmungszustand 
abgelaufen ist und die Zeit unmittelbar vor der Uber- 
einstimmung der Positionen angibt. 

20. Einparkhilfssystem nach Anspruch 15, gekenn- 
zeichnet durch einen Heckmonitor (7) zur Aufnahme 
eines Bilds eines Bereichs hinter dem Fahrzeug, wobei 
das Benachrichtigungsmittel (8) den Fahrer benach- 
richtigt, indem es das von dem Heckmonitor (7) aufge- 
nommene Bild auf der Anzeigeeinheit (8) anzeigt. 

21. Einparkhilfssystem nach Anspruch 15, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Benachrichtigung durch das 
Benachrichtigungsmittel (M6, 8, 9) uber eine vorbe- 
stimmte Zeit durchgefuhrt wird. 

22. Einparkhilfssystem nach Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass die Anzeigeeinheit (8) eine erwar- 
tete Ortskurve gemaB dem vorbestimmten Lenkwinkel 
(9) anzeigt, bevor ein zweites Bestimmungsmittel (M2) 
das Auftreten eines Ereignisses, dass die Fahrzeugposi- 
tion mit einer vorbestimmten Position ubereinstimmt, 
eine vorbestimmte Zeit im Ubereinstimmungszustand 
abgelaufen ist sowie eine Zeit unmittelbar vor der 
Ubereinstimmung von Positionen, bestimmt, und eine 
erwartete Ortskurve gemaB einem Ist-Lenkwinkel (0) 
nach der Bestimmung anzeigt. 

23. Einparkhilfssystem nach Anspruch 14, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Anderung des Betriebszu- 
stands des Fahrzeugs das Umschalten zwischen Vor- 
warts- und Ruck w arts fahrt ist. 

24. Einparkhilfssystem nach Anspruch 14, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Anderung des Betriebszu- 
stands des Fahrzeugs eine Lenkbetatigung in die entge- 
gengesetzte Richtung ist. 

25. Einparkhilfssystem nach Anspruch 1, gekenn- 
zeichnet durch ein drittes Bestimmungsmittel (M3) zur 
Bestimmung, dass die Fahrzeugposition mil der Ziel- 
parkposition ubereinstimmt. 

26. Einparkhilfssystem nach Anspruch 25, gekenn- 
zeichnet durch einen Heckmonitor (7), der ein Bild in 
einer Richtung aufnirnmt, in der das Fahrzeug einzu- 
parken ist, wobei das vom Heckmonitor (7) aufgenom- 
mene Bild auf der Anzeigeeinheit (8) angezeigt wird, 
wenn das dritte Bestimmungsmittel (M3) bestimmt, 
dass die erwartete Parkposition mit der Zielparkposi- 
tion ubereinstimmt. 

27. Einparkhilfssystem nach Anspruch 1, gekenn- 
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zeichnet durch cin Ruckwartsbestimmungsmiud (6) 
zur Bestimmung. dass sich das Fahrzeug in ei.ncm 
Ruckwartsmodus befindet, wobei die Anzeige aul der 
Anzeigeeinheit (8) geandert wird, wenn das Riiek- 
wartsbestimrnungsrniUel (6) bestimmt, dass sich das 5 
Fahrzeug im Ruckwartsmodus befindet. 

28. Einparkhilfssystern nach Anspruch 27, gekenn- 
zeichnet durch einen Heckmonitor (7), der ein Bild dcs 
Bereichs h inter dern Fahrzeug aufnimmt, wobei das 
vom Heckmonitor (7) aufgenommene Bild auf der An- io 
zeigeeinheit (8) angezeigt wird, wenn das Ruckwarts- 
bestimmungsrnittel (6) bestimmt, dass sich das Fahr- 
zeug im Ruckwartsmodus befindet. 

29. Einparkhilfssystern nach Anspruch 1, gekenn- 
zeichnet durch ein zweites Loschmittel (M5) zurn Lo- 15 
schen des Einparkhilfsmodus, wenn eine Fahrgc- 
schwindigkeit des Fahrzeugs einen vorbestimmien 
Wert erreicht oder uberschreitet. 
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